IXxat

BY HMS NETWORKS

DEUTSCH

VCI: C++ Software Version 4
SOFTWARE DESIGN GUIDE

4.02.0250.10022
Version 1.6
Veroffentlicht 2023-05-03

1”
HIMSs
177



Wichtige Benutzerinformation

Haftungsausschluss

Die Angaben in diesem Dokument dienen nur der Information. Bitte informieren Sie HMS Networks tiber
eventuelle Ungenauigkeiten oder fehlende Angaben in diesem Dokument. HMS Networks Gbernimmt keinerlei
Verantwortung oder Haftung fir etwaige Fehler in diesem Dokument.

HMS Networks behalt sich das Recht vor, seine Produkte entsprechend seinen Richtlinien der

kontinuierlichen Produktentwicklung zu @ndern. Die Informationen in diesem Dokument sind daher nicht als
Verpflichtung seitens HMS Networks auszulegen und kénnen ohne Vorankiindigung geandert werden. HMS
Networks Glbernimmt keinerlei Verpflichtung, die Angaben in diesem Dokument zu aktualisieren oder auf dem
aktuellen Stand zu halten.

Die in diesem Dokument enthaltenen Daten, Beispiele und Abbildungen dienen der Veranschaulichung und
sollen nur dazu beitragen, das Verstdndnis der Funktionalitdt und Handhabung des Produkts zu verbessern
Angesichts der vielfaltigen Anwendungsmoglichkeiten des Produkts und aufgrund der zahlreichen Unterschiede
und Anforderungen, die mit einer konkreten Implementierung verbunden sind, kann HMS Networks weder fir
die tatsachliche Nutzung auf Grundlage der in diesem Dokument enthaltenen Daten, Beispiele oder Abbildungen
noch fur wahrend der Produktinstallation entstandene Schaden eine Verantwortung oder Haftung Gbernehmen.
Die fiir die Nutzung des Produkts verantwortlichen Personen missen sich ausreichende Kenntnisse aneignen, um
sicherzustellen, dass das Produkt in der jeweiligen Anwendung korrekt verwendet wird und dass die Anwendung
alle Leistungs- und Sicherheitsanforderungen, einschlieRlich der geltenden Gesetze, Vorschriften, Codes und
Normen, erflillt. Dartiber hinaus ist HMS Networks unter keinen Umstdanden haftbar oder verantwortlich fiir
Probleme, die sich aus der Nutzung von nicht dokumentierten Funktionen oder funktionalen Nebenwirkungen,
die auBerhalb des dokumentierten Anwendungsbereichs des Produkts aufgetreten sind, ergeben kénnen. Die
Auswirkungen, die sich durch die direkte oder indirekte Verwendung solcher Produktfunktionen ergeben, sind
undefiniert und kénnen z. B. Kompatibilitatsprobleme und Stabilitdtsprobleme umfassen.

Copyright © 2022 HMS Networks

Contact Information
Postal address:

Box 4126

300 04 Halmstad, Sweden

E-Mail: info@hms.se



VCI: C++ Software Version 4

Inhaltsverzeichnis

1. BenULZErfUNIUNG ..ciiniiiiiii ittt rr s e s s s ras e sasesasassesassesassssassnsassssnssssasnssesnnsnss 1
R R B o) (W =T a1 o1 o o T 1
1.2, Eingetragene WarenzeiChen ... i e e e e e e e 1
ST (o101 V=] ok uTo] o =T o HT PP 1
B € Fo Y- | S PP 2

P SV =T 3 0 11T o T=T Y ol o | N 3
2.1. Eigenschaften und KOMPONENTEN .. ....iiieiii e e e e e e e e eneans 3
A o o ==Y 0V 0 =T o o T I o 1= =P 4
2.3. Verwendung der VCI-HEAAET ......cviiniiiii i e e e e e e e e e e e e anaans 4

3. Gerdteverwaltung und Geratezugriff .......ccoiieiiiiiiiiiiiiiiiiicii s s s e s s s s e s e es 5
3.1. Verflighare Gerate auflisten ..........ooiniiii i e 6
3.2. Auf einzelne Gerdte ZUBIeifeN ..o e e 6

4. KommunikationSKOMPONENTEN .......ccuiniiiiiiiiiiii i rc e rcee st rsee s sa e sacsesasensassnsnsnnsnsnssnsanens 8
4.1. First-In-/First-Out-SPeiCher (FIFO) ......uuiiiniiiiiii et e e et e et eans 9
4.1.1. Funktionsweise EMPfangs-FIFO ........couiiiiiiiiiiii i et e e e e ee e ens 12

4.1.2. Funktionsweise SENAE-FIFO ... ...ciiriiiiii et 15

5. Auf Bus-Controller Zugreifen .........cccieiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiirieresesesresesestasessasessassssasassssassssassssans 18
701 R = 7 Y PPNt 18
LT 07 Y\ 0o Y o] =T PN 20
5.2.1. SOCKEt-SCNITESTEIIE ..u.vnieiei i e e e e e e e e ens 20

5.2.2. NachrichtenKanale .........ooiiniiiiii e e e 21

5,23, SHEUBIEINNEIT .oeieiti i e e aaas 29

5.2.4. NaChrichtenfilter ... o, 38

5.2.5. ZyklisChe SENAEIISLE ....euniniiiiei e 42

Lo TR IV Y 4 o1 = P 45
5.3.1. SOCKEt-SChNITESTEIIE ..ovivnieiei e e e e e e e ens 45

5.3.2. NaChrichteNMONITOrE ..oeieieieie e e et e e e e e e e ens 46

5.3.3. StEUBIEINNEIT ..enitiiit i e e 49

6. Fehlernachrichten ... e 52
7. Schnittstellenbeschreibung ..........ce i rrrrrrrrrc e e e e e e e e s s s s s sasasasasasasanns 53
% R o Yo T n =T o TN ST ] m o g V=T o 53
2 00 Y o1 [ =Y 53

A Yol o T 4 - 1 1 o] S PPN 53

0 I TR Yol [ G- Y= T [0 o PPN 53

R BT 0 ==Y o =1 KU1« PP 54

BT [ KU1 (o]l o =T SO 54

% B T Vol [ o =Tl Ko ] ¥ o PSPPSR 55

2 B V(o [ CTU] o (o] o - | PP PPPSPRPN 55

R T o (6] - T o] G o P 56

7.1.9. VCIGEIDEVICERIMANAGET ..ouiiiniiii ettt ettt 56

7.1.10. VciQUEryDeVICEBYHWI ......ivieieiiit ittt e et e e et e e e e e ene e ens 57

7.1.12. VCiQUEryDEVICEBYCIASS ...ueuitinitiiiet it e et et e e et e e et e e e e e e e e e e e e e enaaens 57

0 00 ol [ @ ¢ Y- | Y o T 58

0 000 TR o] 1 Yool 1Y o J 59

7.2. Schnittstelle TUNKNOWN ... e e et e e et e e e e e e e e e e enaanees 59
2 A R O LU= V1Y o= =T < T 59

8 A X o U PPN 60

4.02.0250.10022 Version 1.6



VCI: C++ Software Version 4

72,3, REIBASE . euitiit ittt et ettt e e e 60
7.3. Schnittstellen der GEerateVverwaltUNE ..........iuiiiiiiii e e e e e ens 61
2 T B Aol 1D =Y o=\ =T == o PPN 61
7.3.2. IVCIENUMDEVICE ...eieeitt e ettt e e e et ettt et e e e et e aen e aeanane 62
7.3 3. IVCIDBVICE ..ot e e e et aane 63
7.4. Schnittstellen der Kommunikationskomponenten ............cooiiiiiiiiiiii i 65
7.4.1. SChNIESLEIIEN FUF FIFOS ..iuiinitiitiitiie et e e e e e e et e e e et e e e et e et aaeeanaes 65
7.5. BAL-spezifische SChnittstellen ........c.ieiiiiii e 73
7.5. 1. IBAlODJECE .ouninitii it 73
7.6. CAN-spezifische Schnittstellen ... e 74
75300 R 1= Yo ol =] 74
7.6.2. 1CANSOCKET2 ..cniieie ittt aa e 76
7.6.3. 1CANCONEIOL .ttt et et e et e e e e 78
7.6.4. 1CANCONEIOI2 «.oetieie ittt et et ettt e e e 82
7.6.5. ICANCRANNET et an 88
7.6.6. 1CANCRANNEIZ ..iiiiit ettt an 91
N ST R 1= Y4 R o 1= [ =T PPN 97
< R 1= Y4 Y o 1Yo =Y o PP 101
7.7. LIN-spezifische SChnittstellen ...... ..o e 104
T 7.0 ILINSOCKET .t 104
2 2 2 11310 o1 o PP 106
A 0 T 11011 o] oY1 o PN 108

0 - 1 =T U QW =T I 111
8.1. VCI-spezifisChe DateNntyPeN .....cuiiieiiii it e e e e e e e e et e e et e e e ae e eneaenns 111
BLLLL  VCIID eeteiit ittt ettt et e ettt aeaas 111
8.1.2. VCIVERSIONINFO ...uittiiiitiiiiieiiete et e et et e et s s et s et e et e et e e e et s et e e et eaneens 111
8.1.3. VCIDEVICEINFO ...iutititiitiiititete et e e e et e et e et e e s e e e et e et s et e e te et e e e e e s et ean et eaneens 111
8.1.4. VCIDEVICECAPS ...ttt ettt e e e et e e e e e et e et e et e et e et e e e et s et e e et eaneans 112
8.2. BAL-SPEZIfiSCNE DateNtyPEN . vuie it e et e e e et e e et e e e e eaaaas 113
8.2. 1. BALFEATURES ...ottittittiitite ittt e e e e e e e e e e et e et e et e et et e e e e e et e e et e e ans 113
8.2.2. BALSOCKETINFO ..iuuitiitiiteiiiteee et e et e e e e e e et e e e e e et e et e et e et e et e e e et e et eaaetnaaneens 113
8.3. CAN-SPezifisSChe DateNtyPEN .. ...ieniiii ettt ettt e e e e e eans 114
8.3, 1. CAN C A PABILITIES .ottt ettt et e ettt et et e et e et e e e e e et eneneaaeseneneaaanens 114
8.3.2. CANCAPABILITIESZ ..eiiiitiiete ittt e et ettt s e et et e et et et ea et eneens 116
8.3.3. CANBTRTABLE ...euittitiiiiit ettt et et ettt et et et et e et e et et e et e e s et e e et e e ens 118
S S 07 1Y ] 2 I PP PSPPI 119
8.3.5. CANBTPTABLE ....uiititiiiiii ettt e et e et e e e et s e s et s et s et e e te et s et et s et e e et eaneens 120
8.3.6. CANINITLINE ..etiuinitittet ettt et et e e et e et e e e e e e e et st s et e et e et e et et e et ea et eaetneaneens 121
8.3.7. CANINITLINEZ ..iuniiitiititttit et e et e e e et e et e et e e e et e e e et s et e et e e ae et e e e et et eaneteaneens 122
8.3.8. CANLINESTATUS ...ittitittitiitete ettt e e e et e et e e et e e e e e e e et s et e et e et s et e et et et eaetneaneens 123
8.3.9. CANLINESTATUSZ ..eiitiiititiitittet sttt e e e e e et e et e e e e e e e et e et e et e et e et e e e et e et aanetneaneens 125
8.3.10. CANCHANSTATUS ..ottt ittt e e e e e e e e e e e e e e et e et e et e e e et e eta et etneaeens 125
8.3.11. CANCHANSTATUSZ .eiitiitiiitie ittt e e e e e e e e e e et e et e et e et e et e et aa et eaeens 126
8.3.12. CANSCHEDULERSTATUS ..eiiiitiiit ittt e et e e e e et et e e et e e e ea e eneaeenanans 126
8.3.13. CANSCHEDULERSTATUS 2 .oititiiiitiiiit et e et e e e e et e et ee e et e e e eaeneneasenenens 127
8.3.14. CANMSGINFO ...ueutitiiii ittt et et et et e e et e et et et et et e an et eaneens 127
8.3.15. CANIMSG ..ottt ettt ettt et et ettt ettt ettt et e e e ans 132
8.3.16. CANIMSG2 ...ttt et ettt et et et et et et s et et e e et e et e et et e aeans 132
8.3.17. CANCYCLICTXIMSG ..eututitninitiietei et et e et e et et e et e e e et e e s et e et e et e et s et e et easetneaneens 133
8.3.18. CANCYCLICTXMSGZ ..utitiiitiieteeie et e e e e e et e et e e e et e et e et e et e et e et s et ea et eaneens 134
O N | o Y=ol 1 (ol D =L = T Y] o 1T PPN 135
8.4. 1. LINCAPABILITIES ..ittitiuiititetetinete ettt e et et et et e e et e e e et e e e et e et s et e et e et e eta et s et aenetneaneens 135
8.2, LININITLINE ...eutuint ittt ettt e e et e e et e e e e e e e e e e et e e e et e et e et e et et e et e e et eaeaeaneens 136
8.4.3. LINLINESTATUS ettt ittt et e e e et e e et e e e e e et e et e et e et e et e e e et e et e e et aaneens 137

4.02.0250.10022 Version 1.6



VCI: C++ Software Version 4

8.4.4. LINMONITORSTATUS ...oriiiiiiii e 137
845 LINMSGINFO ..oiiniiiiii e 137
BUAB. LINMSG ..ot 141

4.02.0250.10022 Version 1.6



Diese Seite wurde absichtlich leer gelassen.



Benutzerfiihrung VCI: C++ Software Version 4

1. Benutzerfiihrung

Bitte lesen Sie das Handbuch sorgfiltig. Verwenden Sie das Produkt erst, wenn Sie das Handbuch verstanden
haben.

1.1. Dokumenthistorie

Version Datum Beschreibung

1.0 Juni 2016 Erste Version

1.1 Januar 2017 Kleinere Korrekturen

1.2 Januar 2018 Pfad zu Beispielen hinzugefiigt, Systemibersicht angepasst

13 September 2018 Kleinere Korrekturen, Anweisungen zur Aufnahme von Definitionen hinzugefugt
1.4 Mai 2019 Layout-Anderungen

1.5 November 2019 Vereinfachte SSP-Positionierung unterstiitzt (CANBTP)

1.6 Oktober 2021 Kleinere Korrekturen

1.2. Eingetragene Warenzeichen

Ixxat® ist ein registriertes Warenzeichen von HMS Industrial Networks. Alle anderen erwahnten Warenzeichen
sind Eigentum der jeweiligen Inhaber.

1.3. Konventionen
1. Handlungsaufforderungen und Resultate sind wie folgt dargestellt:
2. Handlungsaufforderung 1
3. Handlungsaufforderung 2
a. Ergebnis1
b. Ergebnis 2

Listen sind wie folgt dargestellt:

e Listenpunkt 1
e Listenpunkt 2

Bold typeface wird verwendet, um interaktive Teile darzustellen, wie Anschliisse und Schalter der Hardware oder
Menis und Buttons in einer grafischen Benutzeroberflache.

This font is used to indicate programcode and ot her
ki nds of data input/output such as configuration scripts.

Dies ist ein Querverweis innerhalb dieses Dokuments: Konventionen, S. 1

Dies ist ein externer Link (URL): www.hms-networks.com

ANMERKUNG
Dies ist eine zusatzliche Information, die Installation oder Betrieb vereinfachen kann.

WICHTIG

Diese Anweisung muss befolgt werden, um Gefahr reduzierter Funktionen und/oder
Sachbeschadigung oder Netzwerk-Sicherheitsrisiken zu vermeiden.

4.02.0250.10022 Version 1.6 Seite 1 von 141
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Glossar

1.4. Glossar

Abkiirzungen

BAL Bus Access Layer

CAN Controller Area Network

FIFO First-In-/First-Out-Speicher

GUID Weltweit eindeutige und einmalige ID
LIN Local Interconnect Network

VCI Virtual Communication Interface
VCIID VCl-spezifische einmalige ID
VCI-Server VCI-System-Service

Seite 2 von 141
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2. Systemiibersicht

Das VCI (Virtual Communication Interface) ist eine Systemerweiterung, die den gemeinsamen Zugriff auf
verschiedene Gerate durch HMS Industrial Networks fiir Applikationen erméglicht. In diesem Handbuch wird die
C++ User-Mode-Programmierschnittstelle VCIAPI.DLL beschrieben.

canAnahyser3 mini

WCl Applications

W Cl Device Server Control Application

i
w &
w a2 — — g
] e
HIEIEE gl 3|z
EllgllEBIlG] ]2 =
o = a -
x i = = * a o VCl Device Service
s(zIBIIElZ|[2]5
1512118 =
L=
Z VCl UserMode VCl UserMode
Driver Driver
{veidii8wax dll) { VCI411 2w dll )
CAN / CAN-FD/ LIN
C++ API
iApidll
User Mode {veiapidil)
[
Kernel Mode vols e
ystem Service TCP/IP Stack Bluetooth Stack
( veiSrv.sys)
VCI KemelMode VCI KemelMode VCI KemelMode
Driver (vcid1l4wx, Driver Driver
vCid116wx) (weid 111w sys) (wei2005w . sys)
[
Hardware
Active Passive
TCF/IF Interf BlueTooth
USB Interfaces PCI/PCle Interfaces | | PCI/PCle Interfaces : c;:ru @;‘nzt :ETES In:: rf*::es
{ USB-to-CAN V2, ) { CAN-1B2:xx, { CAN-1B1xx, ) . ( CANblue, _.)
CAN-IBaxx, . ) CAN-IB3xx, .. ) r

Mot part of this installation .
A separate installation is available.

Abb. 1 Systemstruktur und -komponenten

2.1. Eigenschaften und Komponenten
Die Programmierschnittstellen verbinden den VCI-Server und die Applikationsprogramme tber vordefinierte
Komponenten, Schnittstellen und Funktionen.

Die User-Mode-Programmierschnittstelle (VCIAPI.DLL) ist die Basis fiir alle Gbergeordneten
Programmierschnittstellen und Applikationen. Die bereitgestellten Komponenten implementieren die
Schnittstelle | Unknown, die von MS-COM definiert ist. Die ebenfalls in MS-COM spezifizierte
Serverfunktionalitat ist nicht implementiert bzw. wird nicht unterstiitzt. Die Komponenten verfligen nicht tiber
eine COM-konforme Fabrik- oder Automatisierungsschnittstelle, d. h. VCl-spezifische Komponenten werden
nicht mit | Cl assFact ory erstellt und verfiigen nicht tber eine automatisierungskompatible Schnittstellen
I Di spat ch. Sie kénnen nicht von Skript- oder .NET-Sprachen verwendet werden.
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Beim Multi-Threading ist der gleichzeitige Zugriff auf bestimmte Komponenten von mehreren Threads aus
moglich. Jeder Thread muss eine eigene Instanz der gewiinschten Komponente bzw. Schnittstelle 6ffnen.
Die einzelnen Funktionen einer Schnittstelle diirfen nicht von verschiedenen Threads aufgerufen werden,
da die Implementierung aus Leistungsgriinden nicht thread-sicher ist. Schnittstellen, die einen eigenen
Sperrmechanismus aufweisen, sind eine Ausnahme von dieser Regel. Dieser Sperrmechanismus wird zum
Beispiel von den Schnittstellen | Fi f oReader und | Fi f oW i t er mit den Funktionen Lock() und
Unl ock() bereitgestellt.

Die Komponenten miissen nicht, wie in COM {(blich, einem Apartment zugewiesen werden. Bei ausschlieRlicher
Verwendung der VCIAPI ohne weitere COM-Komponenten missen die einzelnen Threads einer Applikation
weder einem Apartment zugewiesen werden noch ein Apartment anlegen und somit auch nicht die

Funktion Col ni ti al i ze() aufrufen.

2.2. Programmierbeispiele

Bei der Installation des VCI-Treibers werden automatisch Programmierbeispiele im
Verzeichnis c:\Users\Public\Documents\HMS\Ixxat VCI 4.0\Samples\SDK installiert.

WICHTIG

Bei der Entwicklung eigener Projekte ist darauf zu achten, dass die Datei \common\uuids.c in das
Projekt integriert wird, um die GUIDs korrekt zu initialisieren (siehe Verwendung der VCI-Header, S.
4).

2.3. Verwendung der VCI-Header

Zum Definieren der VCl-spezifischen GUIDs miissen die Header der GUIDs, die in einem Projekt verwendet
werden, enthalten sein und das Define INITGUID muss gesetzt werden. Wenn die Definitionen nicht enthalten
sind, wird beim Kompilieren des Projekts der Fehler LNK2001 zuriickgegeben.

1. Ineigene Projekte ist die c-Datei uuids.c (aus der Demo) einzubinden.
a. GUIDs des VCI V4 SDK werden initialisiert.
b. Klassen-IDs werden definiert.

2. Sicherstellen, dass die GUIDs nur einmal initialisiert werden.

Seite 4 von 141 4.02.0250.10022 Version 1.6
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3. Gerateverwaltung und Geratezugriff

Die Geradteverwaltung ermdglicht die Auflistung von und den Zugriff auf die am VCI-Server angemeldeten Gerate.

IUnknown
IVeiDevice
IUnknown Device
i Object
IWciDeviceManager OPGHDT’ICE(...)
Device IUnknown
Manager
IVciEnumDevice
EnumDevicesi...)
Device
Device List Enumerator
PC/D4-PCI * Thread

USB-to-CAN

WaitFor...

User Mode SetEvent
Kernel Mode L

VCI System Service (VCISRV.SYS)

s

Server Login Server Logoff

PC-104-PCI USB-to-CAN

Abb. 2 Komponenten der Gerdteverwaltung

Der VCI-Server verwaltet alle Gerate in einer systemweiten globalen Gerateliste. Beim Hochfahren des
Computers oder bei der Herstellung einer Verbindung zwischen Geradt und Computer wird das Geradt automatisch
beim Server angemeldet.

Wenn ein Gerat nicht mehr verflgbar ist, z. B. aufgrund einer Unterbrechung der Verbindung, wird das Gerat
automatisch aus der Gerételiste entfernt

Der Zugriff auf die angemeldeten Geréte erfolgt Giber den VCI-Gerdtemanager bzw. dessen
Schnittstelle | Vci Devi ceManager . Ein Zeiger auf diese Schnittstelle wird von der exportierten
Funktion Vci Get Devi ceManager bereitgestellt.

Tabelle 1. Hauptgerateinformationen

Schnittstelle Typ Beschreibung

VciObject!d Eindeutige ID Bei der Anmeldung eines Gerats wird ihm eine systemweit eindeutige ID (VCIID)
des Gerats zugewiesen. Diese ID wird flr spatere Zugriffe auf das Gerat benétigt.

DeviceClass Gerateklasse Alle Geratetreiber kennzeichnen ihre unterstiitzte Gerateklasse mit

einer weltweit eindeutigen ID (GUID). Unterschiedliche Gerate gehdren
unterschiedlichen Gerateklassen an, z. B. hat das USB-to-CAN eine andere
Gerateklasse als PC-104/PCl.

4.02.0250.10022 Version 1.6 Seite 5 von 141
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Schnittstelle Typ Beschreibung

UniqueHardwareld | Hardware-ID Jedes Gerat hat eine eindeutige Hardware-ID. Die ID kann verwendet werden,
um zwischen zwei Schnittstellen zu unterscheiden oder um nach einem Gerét
mit bestimmter ID zu suchen. Sie bleibt auch bei einem Neustart des Systems
erhalten. Daher kann sie in Konfigurationsdateien gespeichert werden und
ermoglicht automatische Konfiguration der Applikation nach Programmstart und
Systemstart.

3.1. Verfiigbare Gerate auflisten

e Um auf die globale Gerateliste zuzugreifen, die
Funktion | Vci Devi ceManager : : EnunDevi ces aufrufen.

e  Gibt den Zeiger auf die Schnittstelle | Vci EnunDevi ce der Gerételiste zurtick.

Es kdnnen Informationen {iber verfiigbare Gerite abgerufen und Anderungen in der Geriteliste Giberwacht
werden. Es gibt verschiedene Moglichkeiten zum Navigieren in der Gerateliste.

Informationen Uber Gerite in der Gerateliste abfragen

Die Applikation muss den benotigten Speicher als eine Struktur vom Typ VCI DEVI CElI NFObereitstellen.

1. Funktion | Vci EnunDevi ce: : Next aufrufen.
a. Gibt die Beschreibung eines Gerats in der Gerateliste zurlick.

b. Beijedem Aufruf wird der interne Index inkrementiert.

2.  Um Informationen Uiber das nachste Gerat in der Gerateliste zu erhalten, die
Funktion | Vci EnunDevi ce: : Next erneut aufrufen.

Den internen Listenindex zuriicksetzen

e  Funktion | Vci EnunDevi ce: : Reset aufrufen.

e  Ein nachfolgender Aufruf der Funktion vci EnunDevi ce: : Next stellt wieder Informationen Gber
das erste Gerat in der Gerateliste bereit.

Eine festgelegte Anzahl von Elementen in der Gerételiste liberspringen

1. Funktion | Vci EnunmDevi ce: : Ski p aufrufen.

2. Die Verwendung der Funktion ist nur in Systemen mit unverdnderlicher Gerateliste sinnvoll, da nur hier die
Reihenfolge der Gerate bekannt und festgelegt ist.

Hot-Plugging-Gerate wie USB-Gerate werden beim Anschliefen angemeldet und beim Trennen abgemeldet.
Die Gerate werden auch dann an- oder abgemeldet, wenn das Betriebssystem einen Geratetreiber im
Geratemanager aktiviert oder deaktiviert.

Anderungen in der Geriteliste iiberwachen

e  Funktion | Vci EnunDevi ce: : Assi gnEvent aufrufen.
a. Eswird ein Ereignisobjekt erstellt und der Gerateliste zugewiesen.

b. Wenn sich ein Gerat oder ein Treiber am VCI-Server an- oder abmeldet, wird das Ereignisobjekt
automatisch signalisiert.

3.2. Auf einzelne Gerdte zugreifen
Auf einzelne Gerate mit Funktion | Vci Devi ceManager : : OpenDevi ce zugreifen.

e  Die Gerate-ID (VCIID) des zu 6ffnenden Gerats im Parameter bestimmen (zur Bestimmung der Gerate-ID
siehe Verfligbare Gerate auflisten, S. 6).

e  Gibt den Zeiger auf die Schnittstelle | Vci Devi ce der Gerételiste zurtick.
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Auf einzelne Gerate zugreifen VCI: C++ Software Version 4

Informationen liber ein gedffnetes Gerat abfragen

e  Funktion | Vci Devi ce: : Get Devi cel nf o aufrufen.
a. Der erforderliche Speicher wird von der Applikation als Struktur vom
Typ VCI DEVI CEl NFObereitgestellt.
b. Gibt Informationen lber das Gerat in der Gerételiste zuriick (siehe
Hauptgerateinformationen (Seite 5)).

Informationen liber die technische Ausstattung eines Gerits abfragen

e Funktion| Vci Devi ce: : Get Devi ceCaps.

Parameter ist Zeiger auf Struktur des Typs VCI DEVI CECAPS.

a. Diese Funktion speichert Informationen Uber die technische Ausstattung des Geréats im angegebenen
Bereich.

b. Die zurickgegebenen Informationen geben Auskunft dartiber, wie viele Bus-Controller auf einem Gerat
verflgbar sind.

c.  Struktur VCI DEVI CECAPS enthalt eine Tabelle mit bis zu 32 Eintragen, die den jeweiligen Bus-
Anschluss bzw. Bus-Controller adressieren. Eintrag 0 bezeichnet den Busanschluss 1, Eintrag 1 den
Busanschluss 2 usw.

Interface Board

Connection 1 Connection 2
(Table entry 0) (Table entry 1)
Bus 1 Bus 2

Abb. 3 Schnittstelle mit zwei Bus-Controllern

Einzelne Komponenten der Zugriffsebenen (Layer) 6ffnen

e Mitder Funktion | Vci Devi ce: : OpenConponent einzelne Komponenten der Zugriffsebenen (Layer),
mit denen unterschiedliche Applikationen aus verschiedenen Anwendungsbereichen auf das Gerat
zugreifen, o6ffnen (weitere Informationen siehe Auf Bus-Controller zugreifen, S. 18).
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4. Kommunikationskomponenten

Die Applikationen kommunizieren mit den Treibern bzw. mit der auf dem Geréat laufenden Firmware
iber spezielle Kommunikationskomponenten. Das VCI bietet verschiedene Komponenten fiir unterschiedliche
Anforderungen. Fir bus-spezifische Applikationen ist der First-In-/First-Out-Speicher (FIFO) wichtig.

Jeder von den Kommunikationskomponenten verwendete Speicher stammt aus dem nicht ausgelagerten (Non-
Paged) Speicher, einem Teil des Hauptspeichers, der vom Betriebssystem nicht freigegeben wird. Dieser Speicher-
Pool, der auch von anderen Geréatetreibern und vom Betriebssystem genutzt wird, weist eine begrenzte GroRe
auf, die von der Version des Betriebssystems und dem verfligbaren physischen Speicher abhdngt.

Die 32-Bit-Windows-Variante reserviert fur den Non-Paged-Pool ca. 1/4 des verfligbaren Hauptspeichers,
maximal 256 MB (auch in Systemen mit mehr als 1 GB Hauptspeicher). Wenn die 3-GB-Boot-Option aktiviert
ist, stehen maximal 128 zur Verfligung. Die 64-Bit-Windows-Variante reserviert flir den Non-Paged-Pool ca. 400
KB pro MB verfligbaren Hauptspeicher, maximal 128 GB.

Tabelle 2. GroRe des fiir den Non-Paged-Pool reservierten Speichers bei verschiedenen Windows-Versionen

32-Bit-Systeme 64-Bit-Systeme
Windows XP, Server 2003 | Bis zu 1,2 GB RAM: 32-256 MB, mehr als 1,2 GB: | Ca. 400 KB pro MB RAM, max. 128 GB

256 MB
Windows Vista, Server Dynamisch zugewiesen, bis zu ca. 75 % des Dynamisch zugewiesen, bis zu ca. 75 % des
2008, Windows 7, Server RAM, max. 2 GB RAM, max. 128 GB

2008R2

Um die GréRe des Speicher-Pools liber die Registry festzulegen, muss der Wert von NonPagedPoolSize angepasst
werden. Dieser Wert befindet sich in:

HKEY_LOCAL_MACHI NE
\ SYSTEM
\ Current Cont r ol Set
\ Control
\ Sessi on Manager
\ Menory Managenent\

HINWEIS
Achten Sie auf eine moglichst geringe Anzahl bzw. GroRRe der FIFOs aufgrund der begrenzten GrolRe
des Pools in 32-Bit-Systemen.

Der tatsachlich vom FIFO belegte Speicher hdangt von den angeforderten GréRBenordnungen ab, enthalt aber
immer mindestens eine physische Speicherstelle, die bei 32-Bit-Systemen 4 KB und bei 64-Bit-Systemen 8 KB
umfasst. Einzelne FIFOs konnen grofer als gefordert sein. Der berechnete Speicherbedarf eines FIFOs mit 32
Elementen zu je 16 Byte pro Einheit betragt zum Beispiel 512 Byte. Es werden fir den Benutzer unsichtbare

Kontrollfelder hinzugefigt, die in diesem Fall zusatzlich 24 Bytes bendtigen.

Wenn ein solcher FIFO in einem 32-Bit-System angelegt wird, reserviert das System einen Speicherplatz mit 4 KB.
Der FIFO bendtigt nur 512+24 Byte und der ungenutzte Bereich wird aus Sicherheitsgriinden nicht fir andere
Komponenten verwendet. 3560 Byte werden verschwendet. In FIFOs wird dieser ungenutzte Bereich dazu
verwendet, um die Anzahl der verfiigbaren Elemente auf die fiir den zugewiesenen Bereich maximal zuldssige
Anzahl von Elementen zu erhéhen. Wird ein FIFO mit den oben genannten GréBen z. B. auf einem 32-Bit-System
erstellt, hat der FIFO 222 zusatzliche Elemente, also insgesamt 254 statt der geforderten 32 Elemente.
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4.1. First-In-/First-Out-Speicher (FIFO)

Das VCI enthélt eine Implementierung fir First-In-/First-Out-Speicherobjekte.

Merkmale FIFO:

Zweitorspeicher, bei dem Daten auf Eingabeseite hineingeschrieben und auf Ausgabeseite wieder ausgelesen
werden.

Zeitliche Reihenfolge bleibt erhalten, d. h. Daten die zuerst in den FIFO geschrieben werden, werden auch
wieder als erstes ausgelesen.

Ahnelt der Funktionalitat einer Rohrverbindung und wird daher auch als ,Pipe” bezeichnet.

Wird verwendet, um Daten von einem Sender zu parallel laufendem Empfanger zu Gibertragen. Einigung
Uber eine Art Sperrmechanismus, wer zu einem bestimmten Zeitpunkt Zugriff auf den gemeinsamen
Speicherbereich hat, ist nicht notwendig.

Keine Sperrung, kann tberlaufen, wenn Empfanger mit Auslesen der Daten nicht nachkommt.

Der Sender schreibt die zu sendenden Nachrichten mit der Schnittstelle | Fi f oW i t er in den FIFO. Der
Empfanger liest die Daten parallel dazu mit Schnittstelle | Fi f oReader .

IUnknown

|IFifoReader
Receiver

FIFO

Dataflow

IFifoWriter
O

Abb. 4 FIFO-Datenfluss

Zugriff:

Schreib- und Lesezugriffe auf ein FIFO sind gleichzeitig moglich, ein Empfanger kann Daten lesen wahrend ein
Sender neue Daten in den FIFO schreibt.

Gleichzeitiger Zugriff mehrerer Sender bzw. Empfanger auf den FIFO ist nicht moglich.

Mehrfacher Zugriff auf die Schnittstellen | Fi f oReader und | Fi f oW i t er wird verhindert, da die

entsprechende Schnittstelle vom FIFO jeweils ausschlieRlich ein einziges Mal ge6ffnet werden kann, d. h.

erst wenn die Schnittstelle freigegeben ist, kann sie erneut getffnet werden.

Um gleichzeitigen Zugriff unterschiedlicher Threads einer Anwendung auf eine Schnittstelle zu verhindern:

1. Sicherstellen, dass die Funktionen einer Schnittstelle ausschliefRlich von einem Thread der Anwendung
aufgerufen werden kénnen.
oder

2. Zugriff auf Schnittstelle mit entsprechenden Threads synchronisieren: Jeweils vor dem eigentlichen Zugriff

auf den FIFO Funktion Lock und nach Abschluss des Zugriffs Funktion Unl ock der entsprechenden
Schnittstelle aufrufen.
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Receiver 1 FIFQ Receiver 2
| Lock() | |
|
e ] | |
| Lock() |

> Processing

ReleaseRead(...)

|

| :

| Processing
I

Abb. 5 Sperrmechanismus bei FIFOs

Empfanger 1 ruft die Funktion Lock auf und erhalt Zugriff auf den FIFO. Der anschlieBende Aufruf

von Lock durch Empfanger 2 blockiert so lange, bis Empfanger 1 durch Aufruf der Funktion Unl ock den

FIFO wieder freigibt. Erst jetzt kann Empfanger 2 mit der Bearbeitung beginnen. Auf gleiche Weise kdnnen zwei
Sender synchronisiert werden, die Gber die Schnittstelle | Fi f oW i t er auf einen FIFO zugreifen.

Die vom VCI zur Verfligung gestellten FIFOs erlauben den Austausch von Daten auch zwischen zwei Prozessen, d.
h. Uber Prozessgrenzen hinweg.
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Process 1 Process 2

Fa iy o~

{ -\.
| Transmitter n———fp | Receiver

) Dataflow \ 7

'_ IUnknown |
T |
IFifoVWriter y v IFifoReader

’ FIFO

Abb. 6 FIFO fiir Datenaustausch zwischen zwei Prozessen

FIFOs werden auch zum Austausch von Daten zwischen im Kernel-Mode laufenden Komponenten und im
User-Mode laufenden Programmen verwendet.

[Unknown IUnknown

IFifoReader IFifo\Writer

Receiver

User Mode Dataflow
FIFO FIFO
Kermnel Mode Dataflow

IFifo\Writer IFifoReader

Receiver

Abb. 7 Mogliche Kombinationen eines FIFO fiir den Datenaustausch zwischen User- und Kernel-Mode

Applikationen kénnen mit den Funktionen Vci Cr eat eFi f 0 bzw. Vci AccessFi f o Datenkanale aufbauen
und sind nicht auf betriebssystem-spezifische Mechanismen angewiesen, wie es bei Pipes der Fall ist.

4.02.0250.10022 Version 1.6 Seite 11 von 141



VCl: C++ Software Version 4 First-In-/First-Out-Speicher (FIFO)

4.1.1. Funktionsweise Empfangs-FIFO

IUnknown

Receiver
Thread

|Fifo\Writer |FifoReader
)

FIFO

Filling Level >= Threshold Va1 O

v

Abb. 8 Funktionsweise Empfangs-FIFO

Empfangsseitig werden FIFOs (iber die Schnittstelle | Fi f oReader adressiert.
Auf zu lesende Dateien zugreifen:

1. Funktion Get Dat aEnt r y aufrufen.
e Nachstes gliltiges Datenelement im FIFO wird gelesen und
oder

2. Funktion Acqui r eRead aufrufen.
e  Zeiger auf das nachste giltige Element und die Anzahl der giiltigen Elemente, die ab dieser Position

sequentiell gelesen werden kénnen, wird ermittelt.

3.  Um ein oder mehrere gelesene und verarbeitete Elemente freizugeben, die
Funktion Rel easeRead aufrufen.
Da FIFOs einen sequentiellen Speicherbereich reservieren, ist es moglich, dass Acqui r eRead weniger
gliltige Eintrage zuriickgibt, als tatsachlich vorhanden sind.

4, Aufrufen der Funktionen Acqui r eRead und Rel easeRead in einer Schleife wiederholen, bis keine
giltigen Elemente mehr vorhanden sind.
Die beim Aufruf von Acqui r eRead zurlickgegebene Adresse verweist direkt auf den vom FIFO
verwendeten Speicher.

5. Sicherstellen, dass beim Zugriff kein Element auRerhalb des gliltigen Bereichs aufgerufen wird.
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AcquireRead(&pvData, &wCount) AcquireRead(&pvData, &wCount)

—+;|I£I<- 4__L|

invalid valid
invalid valid
invalid invalid
—p| valid invalid
valid 1 invalid
valid J invalid
valid —p| valid
valid valid [

Abb. 9 Funktionsweise von Acqui r eRead

Ereignisobjekt

Dem FIFO kann ein Ereignisobjekt zugewiesen werden, um zu verhindern, dass der Empfanger nachfragen muss,
ob neue Daten zum Lesen bereitstehen. Das Ereignisobjekt wird in signalisierten Zustand versetzt, wenn eine
bestimmte Schwelle erreicht oder Uberschritten wird.

1. Creat eEvent mit Windows API-Funktion erstellen.
e Zurlckgegebener Handle wird dem FIFO mit Funktion Assi gnEvent zugewiesen.

2. 2.Schwelle bzw. Fillstand, bei dem das Ereignis ausgel6st wird, mit der
Funktion Set Thr eshol d einstellen.

AnschlieRend kann die Applikation auf das Ereignis warten und die empfangenen Daten mit einer der

Windows-API-Funktionen Wi t For Si ngl eObj ect, Wai t For Mul t i pl eQbj ect s lesen oder mit einer der
Funktionen MsgWai t For ...
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Receiver Event FIF Transmitter

WaitFor...(Event)

Processing

ReleaseRead

SetEvent ’—T _____ _%‘#
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
|
I

Abb. 10 Empfangssequenz beim ereignisgesteuerten Lesen von Daten aus dem FIFO

HINWEIS

0 Da das Ereignis ausschlieBlich bei Uberschreitung der eingestellten Schwelle ausgelést wird,
sicherstellen, dass beim ereignisgesteuerten Lesen moglichst immer alle Eintrage aus dem FIFO
gelesen werden. Wenn die Schwelle z. B. auf 1 eingestellt ist und sich bei Eintreffen des Ereignisses
bereits 10 Elemente im FIFO befinden und nur eines gelesen wird, dann wird ein weiteres Ereignis
erst wieder beim nachsten Schreibzugriff ausgeldst. Erfolgt vom Sender kein weiterer Schreibzugriff,
befinden sich 9 ungelesene Elemente im FIFO, die nicht mehr als Ereignis angezeigt werden.
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4.1.2. Funktionsweise Sende-FIFO

IUnknown

|IFifoReader IFifo\Writer

Transmitter
Thread

Receiver

FIFO

Free Entries >= Thresholdwa"{or”'

v

Abb. 11 Funktionsweise Sende-FIFO

Sendeseitig werden FIFOs tiber die Schnittstelle | Fi f oW i t er adressiert.
Zu sendende Daten in den FIFO schreiben:

1. Um ein einzelnes Datenelement in den FIFO zu schreiben, Funktion Put Dat aEnt r y aufrufen.
e Datenelement ist als giiltig gekennzeichnet und kann vom Empfanger gelesen werden.
oder

2. Funktion Acqui r eW i t e aufrufen.
e  Zeiger auf das ndchste freie Element und die Anzahl der freien Elemente, die ab dieser Position

sequentiell adressiert werden kénnen, wird ermittelt.

3. Ein oder mehrere adressierte Elemente im FIFO mit der Funktion Rel easeW i t e fir glltig deklarieren.
e Neue Elemente sind fir den Empfanger sichtbar und kénnen gelesen werden.
Da FIFOs einen sequentiellen Speicherbereich reservieren, ist es moglich, dass Acqui r eW i t e weniger
freie Eintrage zurlickgibt, als tatsachlich vorhanden sind.

4.  Aufrufen der Funktionen Acqui reW i t e und Rel easeW i t e in einer Schleife wiederholen, bis keine
freien Elemente mehr vorhanden sind.
Die beim Aufruf von Acqui r eW i t e zuriickgegebene Adresse verweist direkt auf den vom FIFO
verwendeten Speicher.

5. Sicherstellen, dass beim Zugriff kein Element auRerhalb des giiltigen Bereichs adressiert wird.
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AcquireWrite(&pvData, &wCount)  AcquireWrite{&pvData, &wCount)

reserved free
reserved free
reserved reserved
| free reserved
free reserved
free [ reserved
free —p  free
reserved free

Abb. 12 Funktionsweise von AcquireWrite

Ereignisobjekt

Dem FIFO kann ein Ereignisobjekt zugewiesen werden, um zu verhindern, dass der Sender {iberpriifen muss,
ob freie Elemente bereitstehen. Das Ereignisobjekt wird in signalisierten Zustand versetzt, wenn die Anzahl der
freien Elemente einen bestimmten Wert erreicht oder diesen Uberschreitet.

1. Creat eEvent mit der Windows API-Funktion erstellen.
e Zurlckgegebener Handle wird dem FIFO mit Funktion Assi gnEvent zugewiesen.

2. Schwelle bzw. Anzahl der freien Elemente, bei der das Ereignis ausgel6st wird, mit der
Funktion Set Thr eshol d einstellen.

Anschliefend kann die Applikation auf das Ereignis warten und die neuen Daten mit einer der Windows-API-
Funktionen Wi t For Si ngl eQhj ect, WAi t For Mul ti pl eQbj ect s in den FIFO schreiben oder mit einer
der Funktionen Msg\W\i t For ...

Seite 16 von 141 4.02.0250.10022 Version 1.6



First-In-/First-Out-Speicher (FIFO)

VCI: C++ Software Version 4

Transmitter Event FIF Receiver
T ! ' :
1 | | |
WaitFor...(Event) | | GetDataEntry |
SetEvent J
| I
k————————— T | l
| | |
AcquireWrite | | I
: [ | l
| ]_| '
S S
| | |
| | |
Enter Message l I l
| | |
ReleaseWrite : : :
| ]_J I
e ————————— F———- |
|| | | |
| I

Abb. 13 Sendesequenz beim ereignisgesteuerten Schreiben von Daten in den FIFO
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5. Auf Bus-Controller zugreifen

Einzelne Komponenten der Zugriffsebenen (Layer) 6ffnen

Mit der Funktion | Vci Devi ce: : OpenConponent einzelne Komponenten der Zugriffsebenen (Layer) 6ffnen,
die von verschiedenen Applikationen aus unterschiedlichen Anwendungsbereichen fiir den Zugriff auf das Gerat
verwendet werden.

1. Im ersten Parameter bestimmen, welche Zugriffsebene gedffnet wird (fir weitere Informationen siehe
OpenComponent).

2. Im zweiten Parameter die Schnittstelle angegeben, auf die zugegriffen werden soll.

Die verschiedenen Zugriffsebenen sind gegeneinander gesperrt und kdnnen nicht gleichzeitig ge6ffnet werden.
Wenn beispielsweise eine Applikation eine andere Zugriffsebene der BAL 6ffnet, kann keine Komponente der
BAL geoffnet werden, bevor nicht alle Komponenten der anderen Zugriffsebene bzw. die Zugriffsebene selbst
geschlossen sind.

5.1. BAL

Der Zugriff auf die Datenbusse, die Giber einen Busadapter angeschlossen sind, erfolgt tiber den Bus Access Layer
(BAL).

¢ Stellt Komponenten und Schnittstellen fiir den Zugriff auf vorhandene Bus-Controller und die direkte
Kommunikation mit dem angeschlossenen Bussystem bereit.

e Schnittstellen abstrahieren und kapseln die Kommunikation mit der Controller-Hardware so, dass
Applikationen weitgehend unabhangig von den speziellen Merkmalen der verschiedenen Bus-Controller
implementiert werden kénnen.

o Der BAL kann mehrmals gleichzeitig gedffnet werden (nicht gegen mehrfaches Offnen gesichert). Verschiedene
Applikationen kénnen gleichzeitig auf verschiedene Busanschliisse zugreifen.

IUnknown
IVciDeviceManager
Device
Manager
IUnknown
VeiDevice
N [é'e'.l.rloe
OpenDevice(...) bject IUnknown

IBalObject

> BAL

OpenComponent(CLSID_VCIBAL,...)

Abb. 14 Komponenten fir den Zugriff auf den Bus
1. Den Adapter in der Gerdteliste suchen und mit | Vci Devi ceManager : : OpenDevi ce o6ffnen.

2. Die BAL-Komponenten mit Funktion | Vci Devi ce: : OpenConponent &ffnen.
3. Im ersten Parameter den Wert CLSI D_VCl BAL bestimmen.
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4. 4. 1m zweiten Parameter den Wert | | D_| Bal Obj ect, bestimmen, um die Schnittstelle zu bestimmen, auf
die zugegriffen werden soll (BAL unterstiitzt nur die Schnittstelle | Bal Cbj ect).

5. Die Funktion aufrufen.
a. Gibt den Zeiger auf die Schnittstellen | Bal Qbj ect im dritten Parameter zuriick.
b. Tritt ein Fehler auf, gibt die Funktion einen Fehlercode anders als VCI _ OK zuriick.

6. Nach dem Offnen nicht mehr benétigte Referenzen auf den Geridtemanager bzw. das Geriteobjekt
mit Rel ease freigeben.

Fiir die weitere Arbeit mit dem Adapter ist nur noch das BAL-Objekt bzw. dessen
Schnittstelle | Bal Obj ect erforderlich. Die Schnittstelle | Bal Gbj ect kann von mehreren Programmen
gleichzeitig gedffnet werden.

Das BAL-Objekt unterstiitzt mehrere Typen von Controllern und Busanschlissen.

IUnknown
IBalObject
BAL
[ [
OpenSocket (0...) OpenSocket (1,...)
O CAN LIN O
Controller Controller
{Connection 1) {Connection 2)
CANBus = LIN Bus

Abb. 15 BAL mit CAN- und LIN-Controller

Anzahl und Typ der zur Verfiigung gestellten Anschliisse ermitteln

e Funktion | Bal Qbj ect : : Get Feat ur es aufrufen.
e  Gibt Informationen als Struktur des Typs BALFEATURES zuriick.

Auf Anschluss oder Schnittstelle des Anschlusses zugreifen

Auf Anschluss mit | Bal Qbj ect : : OQpenSocket zugreifen.

1. Im ersten Parameter die Nummer des zu 6ffnenden Anschlusses bestimmen. Der Wert muss im Bereich von
0 bis BusSocketCount-1 liegen. Zum Offnen von Anschluss 1 den Wert 0 eingeben, fiir Anschluss 2 den Wert
1 usw.

Im zweiten Parameter die ID der Schnittstelle bestimmen, Gber die auf den Anschluss zugegriffen wird.
Die Funktion aufrufen.

a. Gibt die Adresse der gewlinschten Schnittstelle in der Variable zuriick, die auf den dritten Parameter
verweist.

b. Mdglichkeiten bzw. Schnittstellen eines Anschlusses sind vom unterstiitzen Bus abhangig.

HINWEIS

0 Auf bestimmte Schnittstellen eines Anschlusses kann jeweils nur ein Programm zugreifen, auf andere
beliebig viele Programme gleichzeitig. Die Regeln fir den Zugriff auf die einzelnen Schnittstellen sind
vom Anschlusstyp abhadngig und sind in den folgenden Kapiteln genauer beschrieben.
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5.2. CAN-Controller

IUnknown

IBalObject
BAL

CAN Adapter

CAN ICanSocket
OpenSocket (x, ID_ICanSocket,...) c "
onnection

(0.n)
I

CreateChannel (

h

Message
Channel —Q
(0..n)

h J

-

ICanChannel

ICanControl
OpenSocket (x, ID_ICanControl,..) Control Unit —O)

(0.1)

v

Cyclic ICanScheduler

_| transmit list [—CO)

(optional)
(0..1)

5

OpenSacket (x, IID_ICanScheduler, ..

_—

CAN Bus

Abb. 16 Komponenten CAN-Controller und Schnittstellen-IDs

Auf einzelne Komponenten bzw. Schnittstellen eines CAN-Controllers mit Funktion
| Bal Obj ect : : OpenSocket zugreifen. Fir eine vollstandige Beschreibung aller Schnittstellen und der IDs,
die zum Offnen erforderlich sind, sieche CAN-spezifische Schnittstellen, S. 74.

Unterstiitzte Schnittstellen der Komponenten:

| CanSocket , | CanSocket 2 (CAN-Controller), siehe Socket-Schnittstelle, S. 20.
| CanControl,| CanCont r ol 2 (Steuereinheit), siehe Steuereinheit, S. 29.
| CanChannel , | CanChannel 2 (Nachrichtenkanal), siehe Nachrichtenkanile, S. 21.

| CanSchedul er, | CanSchedul er 2 (zyklische Sendeliste), siehe Zyklische Sendeliste, S. 42, optional,
ausschlieRlich bei Gerdten mit eigenem Mikroprozessor

Die erweiterten Schnittstellen | CanSocket 2, | CanCont r ol 2, | CanChannel 2 und
| CanSchedul er 2 erméglichen den Zugriff auf die neuen Funktionen bei CAN-FD-Controllern. Sie kdnnen
auch bei Standard-Controllern fiir erweiterte Filtermoglichkeiten verwendet werden.

5.2.1. Socket-Schnittstelle

Die Socket-Schnittstelle | CanSocket bzw. | CanSocket 2 dient zur Abfrage der Eigenschaften,
der Moglichkeiten und des Betriebszustands des CAN-Controllers. Die Schnittstelle unterliegt keinen
Zugriffsbeschrankungen und kann von beliebig vielen Applikationen gleichzeitig getffnet werden.

Mit Funktion | Bal Cbj ect : : OpenSocket 6ffnen.
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1. Im Parameter riid den Wert | | D_| CanSocket oder| | D_| CanSocket 2 je nach Funktionalitat
angeben.
Die Funktion aufrufen.

3. Umdie Eigenschaften der Verbindung abzufragen, wie den verwendeten Controller-Typ, die Art
der Busankopplung und die unterstiitzten Eigenschaften, die Funktion Get Capabi | i ti es aufrufen
(fir weitere Informationen lber zuriickgegebene Daten siehe CANCAPABI LI Tl ES und
CANCAPABI LI Tl ES2).

4. Um den aktuellen Betriebszustand des Controllers zu ermitteln, die Funktion Get Li neSt at us (fur
weitere Informationen siehe CANLI NESTATUS und CANLI NESTATUS2).

5. Nachrichtenkanidle mit Funktion Cr eat eChannel erstellen.

5.2.2. Nachrichtenkanale

Nachrichtenkanale bestehen aus einem Empfangs- und einem optionalen Sende-FIFO.

Nachrichtenkanale mit erweiterter Funktionalitdt (CAN FD) enthalten einen zusétzlichen, optionalen
Eingangsfilter.

ICanChannel ICanChannel2
Message Message
Channel Channel
GetReader() | GetWriter() GetReader() GetWriter()
| . . |
IFrfioReader Receiving IFifoVviriter Transmitting Receiving IFifoReader Transmitting IFrfio\Writer
FIFO FIFO FIFO FIFO

r

CANMSG | CANMSG

AN Connection AM Connection

CAN Bus CAN Bus

Abb. 17 Komponenten und Schnittstellen eines Nachrichtenkanals

Die GroRe der Datenelemente im FIFO entspricht der GroRRe der Struktur CANVMSG bzw. bei Nachrichtenkanalen
mit erweiterter Funktionalitat der GroRe der Struktur CANVS@G2. Alle Funktionen, die auf die Datenelemente
des FIFOs zugreifen, erwarten bzw. geben einen Zeiger auf Strukturen vom Typ CANMSGbzw. CANMSG2 zuriick
(Beschreibung siehe First-In-/First-Out-Speicher (FIFO), S. 9).

Alle CAN-Anschliisse unterstitzen Nachrichtenkanéle des Typs | CanChannel und | CanChannel 2. Ob die
erweiterte Funktionalitat eines Nachrichtenkanals vom Typ | CanChannel 2 verwendbar ist, ist abhdngig

vom CAN-Controller des Anschlusses. Besitzt der Anschluss z. B. nur einen Standard-CAN-Controller, kann die
erweiterte Funktionalitat nicht genutzt werden. Mit einem Nachrichtenkanal des Typs | CanChannel kann die
erweiterte Funktionalitat eines CAN-FD-fahigen Controllers ebenfalls nicht genutzt werden.

Die grundlegende Funktionsweise eines Nachrichtenkanals ist unabhdngig davon, ob der Anschluss exklusiv
verwendet wird oder nicht. Bei exklusiver Verwendung ist der Nachrichtenkanal direkt mit dem CAN-Controller
verbunden.
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Abb. 18 Exklusive Verwendung eines Nachrichtenkanals

Bei nicht-exklusiver Verwendung sind die einzelnen Nachrichtenkanéle tber einen Verteiler mit dem Controller
verbunden.

Der Verteiler leitet die empfangenen Nachrichten an alle Kanale weiter und Ubertragt parallel dazu deren
Sendenachrichten an den Controller. Kein Kanal wird priorisiert, d. h. der vom Verteiler verwendete Algorithmus
ist so gestaltet, dass alle Kandle moglichst gleichberechtigt behandelt werden.
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Abb. 19 CAN-Nachrichtenverteiler: mégliche Konfiguration mit drei Kanalen

Nachrichtenkanal erstellen

Nachrichtenkanal mit Funktion | CanSocket : : Cr eat eChannel bzw. fur Kanile mit erweiterter
Funktionalitdt mit | CanSocket 2: : Cr eat eChannel erstellen.

e Bei exklusiver Verwendung des Controllers (exklusiv mit dem ersten Nachrichtenkanal) im Parameter
f Excl usi ve den Wert TRUE eingeben
oder
Wenn der Controller nicht-exklusiv verwendet wird (weitere Nachrichtenkanale kdnnen geéffnet und
Anschluss kann von anderen Applikationen verwendet werden), im Parameter f Excl usi ve den
Wert FALSE eingeben.

Nachrichtenkanal initialisieren

Ein neu erstellter Nachrichtenkanal besitzt weder Empfangs-FIFO noch Sende-FIFO. Vor der ersten Verwendung
ist eine Initialisierung erforderlich.

HINWEIS
0 Der fiir die FIFOs erforderliche Arbeitsspeicher (siehe Kommunikationskomponenten, S. 8) begrenzt
die mégliche Anzahl der Kandile.

Mit Funktion | CanChannel : : I ni ti al i ze bzw. mit einem Controller mit erweiterter Funktionalitat
mit | CanChannel 2: : I ni ti al i ze initialisieren.

1. GroRe des Empfangs-FIFOs im Parameter wRxFifoSize bzw. dwRxFifoSize bestimmen.
2. Sicherstellen, dass der Wert im Parameter wRxFifoSize groRer als 0 ist.

3. GroRe des Sende-FIFOs im Parameter wTxFifoSize bzw. dwTxFifoSize bestimmen.
Die GroRe bestimmt die Anzahl der Nachrichten, die der jeweilige FIFO mindestens aufnehmen muss.
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4.  Wenn kein Sende-FIFO erforderlich ist, den Wert in wTxFifoSize bzw. dwTxFifoSize auf O setzen.
Bei Verwendung von Nachrichtenkandlen mit erweiterter Funktionalitdt kann ein zusatzlicher optionaler
Eingangsfilter erstellt werden.

5. Beieinem 29-Bit-Filter die GroRe der Filtertabelle in Anzahl IDs im Parameter dwfFilterSize bestimmen.
Bei 11-Bit-Filtern ist die GroRe der Filtertabelle auf 2048 festgelegt und kann nicht gedndert werden.

Wenn kein Empfangsfilter erforderlich ist, dwFilterSize auf O setzen.
Die Funktionalitat fir 11-Bit- und 29-Bit-Filter im Parameter bFilterMode bestimmen.
Die Funktion aufrufen.

HINWEIS
0 Die anfiingliche Funktionsweise kann spdter bei inaktiven Nachrichtenkandilen fiir beide Filter
getrennt mit der Funktion Set Fi | t er Mode gedndert werden.

CAN-Nachrichten empfangen

WICHTIG

Beachten Sie, dass bei der Verwendung von Schnittstellen mit FPGA die Fehler-Frames den gleichen
Zeitstempel erhalten wie die zuletzt empfangene CAN-Nachricht.

Die auf dem Bus empfangenen und vom Filter akzeptierten Nachrichten werden vom Verteiler in den Empfangs-
FIFO geschrieben.

e Fur den Zugriff auf den FIFO die Funktion | CanChannel : : Get Reader bzw. bei einem Controller mit
erweiterter Funktionalitdt | CanChannel 2: : Get Reader aufrufen.

a. Zeiger auf Schnittstelle | Fi f oReader wird zurtickgegeben.

b. Sicherstellen, dass in allen Funktionen, die einen Zeiger auf FIFO-Elemente zurlickgeben, die Elemente
im Empfangs-FIFO immer vom Typ CANMSGbzw. bei einem Controller mit erweiterter Funktionalitat
vom Type CANMSR sind.

Nachrichten aus dem FIFO lesen:

Sicherstellen, dass der Parameter pvData auf einen Puffer vom Typ CANMSGbzw. CANVS@G2 zeigt.

2. Funktion | Fi f oReader : : Get Dat aEnt r y aufrufen.
oder

3. Funktion | Fi f oReader : : Acqui r eRead aufrufen.

e  Gibt den Zeiger auf die nachste guiltige Nachricht im FIFO und die Anzahl der Nachrichten zuriick, die
von dieser Position an aufsteigend gelesen werden kénnen.

4. Nach der Verarbeitung die Daten mit der Funktion | Fi f oReader : : Rel easeRead aus dem FIFO
entfernen.

HINWEIS
0 Die von Acqui r eRead zuriickgegebene Adresse verweist direkt auf den Speicher des FIFO.
Sicherstellen, dass ausschliefSlich Elemente des giiltigen Bereichs adressiert werden.

Mogliche Verwendung von Get Dat aEnt ry
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voi d Recei veMessages(| Fi f oReader* pReader)

{
CANMSG sCanMsg;
whi | e( pReader - >Get Dat aEntry( & CanMsg) == VCl _(K )
{
/1l Processing of nessage
}
}

Mégliche Verwendung von Acqui r eRead und Rel easeRead

voi d Recei veMessages(| Fi f oReader* pReader)

{
PCANMSEX pCanMsg2;
U NT16 wCount ;
whi | e( pReader - >Acqui reRead( (PVA D*) &pCanMsg2, &wCount) == VCl _OK )
{
for( UNT16 i = 0; i < wCount; i++)
{
/'l processing of nessage
/1 set pointer ahead to next nessage
pCanMsg2++;
}
/'l rel ease read nessage
pReader - >Rel easeRead(wCount ) ;
}
}

Vorteile bei der Verwendung von AcquireRead und ReleaseRead

e Applikation entscheidet, wann die Daten kopiert werden oder nicht

¢ Applikation entscheidet, wie viele Nachrichten aus dem FIFO entfernt werden.

¢ Nitzlich, wenn Applikationen Nachrichten nur selektiv verarbeiten.
Beispiel:
Wenn die Applikation feststellt, dass zu einem bestimmten Zeitpunkt nur zwei von fiinf eingehenden
Nachrichten verarbeitet werden kénnen, weil sonst an anderer Stelle ein Uberlauf stattfindet,
kann Rel easeRead mit dem Wert 2 statt mit dem Wert 5 aufgerufen werden. Ein nachfolgender Aufruf
von Acqui r eRead gibt einen Zeiger auf die drei noch nicht verarbeiteten Nachrichten zuriick.

Empfangszeitpunkt einer Nachricht

Der Empfangszeitpunkt einer Nachricht wird im Feld dwTime der Struktur CANMSG bzw. CANMS@G2 vermerkt.
Das Feld enthélt die Anzahl der Timer-Ticks, die seit dem Start des Timers verstrichen sind. Je nach Hardware
startet der Timer entweder mit dem Start des Controllers oder mit dem Start der Hardware. Der Zeitstempel
der CAN_| NFO_START-Nachricht (siehe Typ CAN_MSGTYPE _| NFOder Struktur CANMSAE NFO), die beim
Start der Steuereinheit in die Empfangs-FIFOs aller aktiven Nachrichtenkanale geschrieben wird, enthalt den
Startzeitpunkt des Controllers.

Um den relativen Empfangszeitpunkt einer Nachricht (bezogen auf den Start des Controllers) zu erhalten,
subtrahieren Sie den Startzeitpunkt des Controllers (sieche CANMSA NFO) vom absoluten Empfangszeitpunkt der
Nachricht (siehe CANMSG bzw. CANVER2).
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Nach einem Uberlauf des Z&hlers wird der Timer zuriickgesetzt.

Berechnung des relativen Empfangszeitpunkts (Tyy) in Ticks:

¢ T, = dwTime der Nachricht — dwTime von CAN_| NFO_START (Start des Controllers)
Feld dwTime der Nachricht siehe CANMSG bzw. CANVSG2
Feld dwTime von CAN_INFO_START siehe CAN_NMSGTYPE | NFOder Struktur CANVSG NFO

Berechnung der Lange eines Ticks bzw. der Auflosung eines Zeitstempels in Sekunden: (tsc):

ot [s] = dwTscDivisor / dwClockFreq
Felder dwClockFreq und dwTscDivisor siehe CANCAPABI LI Tl ES
¢ Kandle mit erweiterter Funktionalitat:
tisc [S] = dwTscDivisor / dwTscClockFreq
Felder dwTscClockFreq und dwTscDivisor siehe CANCAPABI LI TI ES2

Berechnung des Empfangszeitpunkts (Tyx) in Sekunden:

o T, [s]=dwTime * ty

CAN-Nachrichten senden

WICHTIG
Beachten Sie, dass bei der Verwendung von Schnittstellen mit FPGA die Fehler-Frames den gleichen
Zeitstempel erhalten wie die zuletzt empfangene CAN-Nachricht.

Nachrichten werden Uber das Sende-FIFO des Nachrichtenkanals gesendet.

e Flr den Zugriff auf den FIFO die Schnittstellee | Fi f oW i t er mit der
Funktion | CanChannel : : Get Wi t er bzw. bei einem Controller mit erweiterter Funktionalitat mit der
Funktion | CanChannel 2: : Get Wi t er aufrufen.

Nachrichten in den FIFO schreiben:

Sicherstellen, dass der Parameter pvData auf einen Puffer vom Typ CANMSGbzw. CANVS@E2 zeigt.
2. Sicherstellen, dass der Puffer mit giiltigen Werten initialisiert ist.

3. Funktion| Fi foW i ter:: Put Dat aEnt ry aufrufen.
Es kdnnen nur Nachrichten des Typs CAN_NMSGTYPE_DATA gesendet werden. Nachrichten mit anderen
Werten im Feld uMsginfo.Bytes.bType werden vom Controller ignoriert und automatisch verworfen. Fir
detaillierte Informationen Gber das Feld uMsginfo einer CAN-Nachricht siehe CANVSGE NFO.
oder

4. Funktion| Fi foWiter:: AcquireWite aufrufen.
e  Gibt den Zeiger auf den nachsten freien Eintrag des FIFO und die Anzahl der Nachrichten zuriick, die

von dieser Position an aufsteigend adressiert werden kénnen.

5. Sicherstellen, dass ausschlielich Daten vom Typ CANMSGbzw. bei einem Controller mit erweiterter

Funktionalitat vom Typ CANVSQR in den Zeiger kopiert werden.

6. Um die Nachrichten, die in den FIFO geschrieben werden, fir glltig zu erkldren, die Funktion
| FifoWiter::Rel easeWi t e aufrufen.

a. Der Controller sendet Nachrichten an den Bus.

b. Die zurickgegebene Adresse verweist direkt auf den vom FIFO verwendeten Speicher.

7. Sicherstellen, dass beim Zugriff kein Element auRerhalb des gliltigen Bereichs adressiert wird.

Mogliche Verwendung von Put Dat aEnt ry
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BOOL TransmitByte(lFifowiter* pWiter, U NT32 dwid, U NT8 bDat a)
{
CANMSG sCanMsg;
/1 Initialize CAN nessage.
sCanMsg. dwTime = 0; // send immedi ately, therefore 0O
sCanMsg. dwivsgld = dw d; // message | D (CAN-1D)
sCanMsg. uMsgl nf 0. Byt es. bType = CAN_MSGTYPE _DATA,;
sCanMsg. uMsgl nf o. Byt es. bReserved = 0; // reserved, always 0
sCanMsg. uMsgl nfo.Bits.srr = 0; // no Self-Reception
sCanMsg. uMsgl nfo. Bits.rtr 0; // no Renote-Request
sCanMsg. uMsgl nf o. Bi t s. ext 0; // Standard Frame For mat
sCanMsg. uMsglnfo.Bits.dlc 1; // onlyl data byte
sCanMsg. abDat a[ 0] = bbDat a;
/1 send nessage
return( pWiter->PutDataEntry(&CanMsg) == VO _OK );

}

Mégliche Verwendung von Acqui reW i t e und Rel easeW i t e bei Nachrichtenkanélen mit erweiterter
Funktionalitat

BOOL Transm tByte(lFifoWiter* pWiter, U NT32 dwid, U NT8 bData)
{

PCANMSE pCanMsg2;

if( pWiter->AcquireWite((PVA D*) &CanMsg2, NULL) == VC _K )

{
/1 Initialize CAN nessage.
sCanMsg2. dwTinme = 0; // send inmredi ately, therefore 0O
pCanMsg2-> rsvd_ = 0; // reserved, always 0O
sCanMsg2. dwvsgld = dw d; // nmessage I D (CAN-1D)
pCanMsg2- >uMsgl nf 0. Byt es. bType = CAN NMSGIYPE_DATA;
pCanMsg2- >uMsgl nfo. Bytes. bFlags = 0; // preinitialized with O
pCanMsg2- >uMsgl nfo. Bytes. bFlags2 = 0; // preinitialized with O
pCanMsg2- >uMsgl nfo.Bits.fdr = 1; // use Fast Data bit rate
pCanMsg2- >uMsgl nfo. Bits.ext = 1; // Extended Frane For mat
sCanMsg2. uMsglnfo.Bits.dlc = 1; // onlyl data byte
pCanMsg2- >abDat a[ 0] = bDat a;
/1 and send

pWiter->Rel easeWite(1);

return TRUE;

}

return FALSE;

}

Nachrichten verzogert senden

Controller mit gesetztem Bit CAN_FEATURE_DELAYEDT X im Feld dwFeatures der
Struktur CANCAPABI LI Tl ES bzw. CANCAPABI LI Tl ES2 unterstiitzen die Moglichkeit Nachrichten verzogert,
mit einer Wartezeit zwischen zwei aufeinanderfolgenden Nachrichten zu senden.

Verzogertes Senden kann verwendet werden, um die Nachrichtenlast auf dem Bus zu reduzieren. Damit Idsst sich
verhindern, dass andere am Bus angeschlossene Teilnehmer zu viele Nachrichten in zu kurzer Zeit erhalten, was
bei leistungsschwachen Knoten zu Datenverlust fiihren kann.
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¢ Im Feld dwTime der Struktur CANMSGbzw. CANVSR2 die Anzahl der Ticks angegeben, die mindestens
verstreichen miissen, bevor die ndchste Nachricht vom Controller in den Sendepuffer geschrieben wird.

Verzégerungszeit

e Der Wert 0 bewirkt keine Verzogerung, d. h. die Nachricht wird zum nachst moéglichen Zeitpunkt gesendet.

¢ Die maximal mogliche Verzogerungszeit wird durch das Feld dwMaxDtxTicks der
Struktur CANCAPABI LI Tl ES bzw. CANCAPABI LI Tl ES2 bestimmt, der Wert dwTime darf den Wert in
dwMaxDtxTicks nicht Gberschreiten.

Berechnung der Dauer eines Tick-Verzogerungszahlers in Sekunden (tgty)

* tgiy [s] = dwDtxDivisor / dwClockFreq

e Kandle mit erweiterter Funktionalitat:
taix [s] = dwDtxDivisor / dwDtxClockFreq

e VerzOgerungszeit der Nachricht in Sekunden (Tqejay):
Tdelay [S] =dwTime * tdtx
Die angegebene Verzégerungszeit ist ein Minimalwert, da nicht garantiert werden kann, dass die Nachricht
exakt nach Ablauf der angegebenen Zeit gesendet wird. AuRerdem muss beachtet werden, dass bei
gleichzeitiger Verwendung mehrerer Nachrichtenkanale an einem Anschluss der angegebene Wert prinzipiell
Uberschritten wird, da der Verteiler alle Kanale nacheinander abarbeitet.

¢ Bei Applikationen, die eine genauere zeitliche Abfolge bendtigen, den Anschluss exklusiv verwenden.
Nachrichten einmalig senden

Sendenachrichten mit gesetztem Bit uMsgl nf 0. Bi t s. ssmversucht der Controller nur einmal zu senden.
Gelingt dieser Sendeversuch nicht, wird die Nachricht verworfen und es erfolgt keine automatische
Sendewiederholung.

Diese Situation tritt z. B. auf, wenn zwei oder mehrere Busteilnehmer gleichzeitig senden. Verliert
der Teilnehmer, der eine Nachricht mit gesetztem Bit uMs gl nf 0. Bi t S. sSSmsendet die Buszuteilung
(Arbitrierung), wird die Nachricht verworfen und es erfolgt kein weiterer Sendeversuch.

Die Funktionalitat ist ausschlieRlich verfligbar, wenn Bit CAN_FEATURE_SI NGLESHOT im Feld dwfeatures der
Struktur CANCAPABI LI Tl ES bzw. CANCAPABI LI Tl ES2 gesetzt ist.

Nachrichten mit hoher Prioritit senden

Sendenachrichten mit gesetztem Bit uMsgl nf 0. Bi t s. hpmwerden vom Controller in einen controller-
spezifischen Sendepuffer eingetragen, der Vorrang gegenliber Nachrichten im normalen Sendepuffer hat und
vorrangig sendet.

Die Funktionalitat ist nur verfligbar, wenn das Bit CAN_FEATURE_HI GHPRI ORim Feld dwFeatures

der Struktur CANCAPABI LI Tl ES bzw. CANCAPABI LI Tl ES2 gesetzt ist. Bei Verwendung des Bits
beachten, dass sich damit keine Nachrichten ibernehmen lassen, die bereits im Sende-FIFO sind. Die
Funktionalitat ist von untergeordneter Bedeutung bzw. kann nur dann sinnvoll eingesetzt werden, wenn der
Anschluss exklusiv gedffnet ist und der Sende-FIFO vor dem Eintragen einer Nachricht mit gesetztem Bit
uMsgl nf 0. Bi ts. hpmleer ist.

Senden von Nachrichten bestitigt (Self-Reception)
Sendenachrichten mit gesetztem Bit uMsgl nf 0. Bi t s. srr werden nach erfolgreichem Sendevorgang vom
Controller zum Bus automatisch wieder empfangen und vom Verteiler an alle aktiven Nachrichtenkanale

weitergeleitet. Jeder Nachrichtenkanal kann selbst bestimmen, wie mit diesen Self-Reception-Nachrichten weiter
verfahren wird.
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Nachrichtenkanal Typ ICanChannel

e Schreiben alle Self-Reception-Nachrichten in den Empfangs-FIFO. Unabhangig davon, ob die Nachricht Gber
diesen oder einen anderen Kanal am selben Controller gesendet wird.

¢ Jeder aktive Kanal empfangt alle gesendeten Self-Reception-Nachrichten (Bit uMsgl nf 0. Bi t s. srr ist
immer gesetzt).

Nachrichtenkanal Typ ICanChannel2

¢ Bei Empfang einer Self-Reception-Nachricht priift der Kanal, ob die Nachricht von ihm selbst stammt.

e Wenn die Nachricht vom Kanal selbst stammt, wird die Nachricht mit gesetztem srr-Bit in den Empfangs-FIFO
geschrieben, unabhdngig von den aktuellen Einstellungen des Filters.

e Wenn die Nachricht von einem anderen Kanal am selben Controller stammt, ist die weitere Verarbeitung
abhangig von den aktuellen Einstellungen des Filters:

— Wird bei Aufruf der Funktion | CanChannel 2: : I ni ti al i ze die Betriebsart des Filters mit der
Konstanten CAN_FI LTER_SRRA kombiniert, behandelt der Kanal alle Self-Reception-Nachrichten von
allen Kanalen am selben Controller so, als ob diese direkt vom Bus kommen wiirden. Die Nachricht, sofern
sie den Nachrichtenfilter des Kanals passiert, wird mit geléschtem srr-Bit in den Empfangs-FIFO geschrieben.
Fir eine Applikation sieht es aus, als ob die Nachricht von einem anderen Controller gesendet worden sei.

— Wird der Nachrichtenfilter ohne die Konstante CAN_FI LTER _SRRA initialisiert, empfangt der Kanal
ausschlieRlich die Self-Reception-Nachrichten, die von ihm selbst gesendet wurden. Uber andere Kanile
gesendete Self-Reception-Nachrichten werden ignoriert. Nachrichten die mit geléschtem srr-Bit (iber einen
Kanal gesendet werden, sind fiir anderen Kanale am selben Controller unsichtbar.

5.2.3. Steuereinheit
Die Steuereinheit stellt Giber die Schnittstelle | CanCont r ol die folgenden Funktionen bereit:

¢ Konfiguration und Steuerung des CAN-Controllers

Konfiguration der Ubertragungseigenschaften des CAN-Controllers

e Konfiguration von CAN-Nachrichtenfiltern

Starten und Stoppen der Dateniibertragung

Abfragen des aktuellen Betriebszustands

Um sicherzustellen, dass nicht mehrere konkurrierende Applikationen gleichzeitig die Steuerung Giber den
Controller erhalten, kann die Steuereinheit zu einer bestimmten Zeit ausschlieBlich ein einziges Mal von einer
Applikation ge6ffnet werden.

Schnittstelle 6ffnen

Mit Funktion | Bal Cbj ect : : OpenSocket offnen.

1. Im Parameter riid den Wert | | D_I CanContr ol bzw. || D _I CanContr ol 2 angeben.

e  Gibt die Funktion einen Fehlercode entsprechend Zugriff verweigert zuriick, wird die Komponente
bereits von einem anderen Programm verwendet.

2. Mit Rel ease geoffnete Steuereinheit schlieBen und fir Zugriff durch andere Applikationen freigeben.

HINWEIS

0 Wenn beim Schliefsen des Controllers noch andere Schnittstellen des Controllers gedffnet sind,
bleiben die momentanen Einstellungen erhalten, d.h. ein gestarteter CAN-Controller wird bei Aufruf
von Rel ease nicht automatisch gestoppt, solange noch ein Nachrichtenkanal oder die zyklische
Sendeliste gedffnet ist.

Controller-Zustande
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Abb. 20 Controller-Zustande

Controller initialisieren

Nach dem ersten Offnen der Steuereinheit tiber die Schnittstelle | CanCont r ol oder | CanCont r ol 2 ist der
Controller im nicht initialisierten Zustand.

N o v A

Um nicht initialisierten Zustand zu verlassen, Funktion | CanCont r ol : : | ni t Li ne bzw. bei erweiterter
Funktionalitat | CanCont rol 2: : | ni t Li ne aufrufen.

e Controller ist im Zustand offline.

System-Modus und Ubertragungsrate mit Funktion | CanCont r ol : : | ni t Li ne bzw.

| CanControl 2::1nitLineangeben.

Funktionen erwarten im Parameter p/nitParam einen Zeiger auf eine mit glltigen Werten initialisierte
Struktur vom Typ CANI NI TLI NE bzw. CANI NI TL1 NE2

Betriebsart in Feld bOpMode bestimmen.

Bei einem Controller mit erweiterter Funktionalitdt die Betriebsart mit dem Feld bExMode aktivieren.
Bitrate festlegen (siehe Bitrate festlegen, S. 31).

Die Funktion aufrufen.

e  Controller wird mit angegeben Werten initialisiert.

Controller mit erweiterter Funktionalitdt verfiigen Uber keine Nachrichtenfilter mit einstellbarer Betriebsart.
Die Vorgabe- und Reset-Werte fiir diese Filterbetriebsart erfolgen getrennt fiir den 11- und 29-Bit-Filter in
den Feldern bSFMode und bEFMode (weitere Informationen siehe Nachrichtenfilter, S. 38).

Controller starten

Um CAN-Controller und Datenlibertragung zwischen Controller und Bus zu starten:

1.

Sicherstellen, dass der CAN-Controller initialisiert ist (siehe Controller initialisieren, S. 30).

Seite 30 von 141 4.02.0250.10022 Version 1.6



CAN-Controller VCI: C++ Software Version 4

2. Funktion St art Li ne aufrufen.

a.
b.
C.

Steuereinheit ist im Zustand online.
Eingehende Nachrichten werden an alle aktiven Nachrichtenkanale weitergeleitet.
Sendenachrichten werden auf den Bus Ubertragen.

Bei erfolgreichem Start des Controllers sendet die Steuereinheit eine Infonachricht an alle aktiven
Nachrichtenkandle. Das Feld dwMsgld der Nachricht enthalt den Wert CAN_M5SGE D_| NFO, das Feld
abData[0] den Wert CAN_| NFO_START und das Feld dwTime den relativen Startzeitpunkt.

Controller stoppen (bzw. zuriicksetzen)

1. Funktion St opLi ne aufrufen.

a.
b.
C.
d.

oder

Controller ist im Zusand of f | i ne.
Datenlibertragung zwischen Controller und Bus ist gestoppt.
Transport von Nachrichten zwischen Controller und allen aktiven Nachrichtenkanélen ist gestoppt.

Bei laufender Datenlibertragung des Controllers wartet die Funktion bis die Nachricht vollstéandig
Uber den Bus gesendet ist, bevor NachrichtenlUbertragung gestoppt wird. Es gibt kein fehlerhaftes
Telegramm auf dem Bus.

2. Funktion Reset Li ne aufrufen.

a.
b.

Controller ist im Zustand nicht initialisiert.

Controllerhardware und eingestellte Nachrichtenfilter werden in den vordefinierten Ausgangszustand
zuriickgesetzt.

Filterlisten werden geldscht.
Transport von Nachrichten zwischen Controller und allen aktiven Nachrichtenkandlen ist gestoppt.

HINWEIS

Wenn beim Aufruf der Funktion Reset Li ne eine Nachricht im Sendepuffer des Controllers ist, die
noch nicht vollsténdig iibertragen ist, kann es zu einem fehlerhaften Nachrichtentelegramm auf dem
Bus kommen.

Bei Aufruf von St opLi ne oder Reset Li ne sendet die Steuereinheit eine Infonachricht an alle aktiven
Kanale. Das Feld dwMsgld der Nachricht enthalt den Wert CAN_MSQA D_| NFQ das Feld abData[0] den
Wert CAN_| NFO_STOP bzw. CAN_| NFO_RESET und das Feld dwTime den Wert 0. Weder Reset Li ne
noch St opLi ne Iéschen den Inhalt der Sende- und Empfangs-FIFOs von Nachrichtenkanalen.

Bitrate festlegen

Struktur CANI NI TLI NE
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e Mit Feldern bBtRegO und bBtReg1 angeben.
Die Werte der Felder bBtRegO und bBtReg1 entsprechen den Werten fir die Bus-Timing-Register BTRO und
BTR1 vom Philips SJA1000 CAN-Controller bei einer Taktfrequenz von 16 MHz.

Tabelle 3. Werte fir Bus-Timing-Register BTRO und BTR1 bzw. dafiir definierte Konstanten von haufig
verwendeten Bitraten:

Bitrate (KBit ) Vordefinierte Konstanten fiir BTRO, BTR1 BTRO BTR1
5 CAN_BTO_5KB, CAN_BT1_5KB 0x3F Ox7F
10 CAN_BTO_10KB, CAN_BT1_10KB 0x31 0x1C
20 CAN_BTO_20KB, CAN_BT1_20KB 0x18 0x1C
50 CAN_BTO_50KB, CAN_BT1_50KB 0x09 0x1C
100 CAN_BTO_100KB, CAN_BT1_100KB 0x04 0x1C
125 CAN_BTO_125KB, CAN_BT1_125KB 0x03 0x1C
250 CAN_BTO_250KB, CAN_BT1_250KB 0x01 0x1C
500 CAN_BTO_500KB, CAN_BT1_S500KB 0x00 0x1C
800 CAN_BTO_800KB, CAN_BT1_800KB 0x00 0x16
1000 CAN_BTO_1000KB, CAN_BT1_1000KB 0x00 0x14

Fir weitere Informationen zu den Registern BTRO und BTR1 und deren Funktionsweise siehe Datenblatt zum
Philips SJA1000.

Struktur CANI NI TLI NE2

Ermoglicht vom Controller unabhangigere Einstellung der Bitrate und des Abtastzeitpunktes.

e Mit Feldern sBtpSdr und sBtpFdr festlegen.
Das Feld sBtpSdr legt die Bit-Timing-Parameter fir die nominale Bitrate bzw. die Bitrate wahrend der
Arbitrierungsphase fest. Unterstiitzt der Controller die schnelle Dateniibertragung und ist diese mit der
erweiterten Betriebsart CAN_EXMODE_FASTDATA aktiviert, bestimmt das Feld sBtpFdr den Bit-Timing-
Parameter fiir die schnelle Datenrate.

Zeitabschnitte

Der Feld dwMode der Struktur CANBTP bestimmt wie die weiteren Felder dwBPS, wTS1, wTS2, wSJW und wTDO
interpretiert werden.

Wenn das Bit CAN_BTMODE_RAWin dwMode gesetzt ist, enthalten alle anderen Felder controller-spezifische
Werte (siehe Mode CAN_BTMODE_RAW).

Wenn das Bit CAN_BTMODE_RAWhicht gesetzt ist, enthélt das Feld dwBPS die gewlinschte Bitrate in Bits pro
Sekunde. Die Felder wTS1 und wTS2 unterteilen ein Bit in zwei Zeitabschnitte vor und nach dem Abtastzeitpunkt
bzw. den Zeitpunkt zu dem der Controller den Wert des Bits ermittelt (Sample Point).
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Abb. 21 Aufteilung eines Bits in unterschiedliche Zeitabschnitte

Die Summe der Felder w751 und wTS2 entspricht der Dauer eines Bits t,;; und bestimmt die Anzahl der
Zeitquanten, in die ein Bit unterteilt wird:

¢ Anzahl Zeitquanten pro Bit: Quj; = wTS1 + wTS2

Mit dem maximal moéglichen Werten fiir wTS1 und w752 wTS2 kann ein Bit in bis zu 65535+65535= 131070
Zeitquanten unterteilt werden.

Die Anzahl der Zeitquanten pro Bit Qy,;; bestimmt zusammen mit der gewdhlten Bitrate die Dauer eines einzelnen
Zeitquants tq bzw. dessen Auflésung:

* tq=tyit/ Quir = 1/ (Bitrate * Qu;)

Bit,.q Bit, Bito.
Qo [ @ [Q [ Q@ [G [ |G |&|&|0]|a]|a
i~ QSP P
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Abb. 22 Aufteilung eines Bits in Zeitquanten und Segmente
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Die Abbildung zeigt beispielhaft eine Aufteilung in 10 Zeitquanten. Gewahlt ist fir wTS1=8 und w752=2 womit
der Abtastzeitpunkt (Sample Point) auf 8/10 bzw. 80% einer Bitzeit bestimmt wird.

Segmente

Ein Bit ist entsprechend der CAN-Spezifikation in die Segmente SYNC, PROP sowie PHASE1 und PHASE?2 aufgeteilt.
Der Anfang eines Bits wird im Segment SYNC erwartet. Das Segment PROP dient zum Ausgleich der leitungs- und
bauteilbedingten Verzégerungen. Die Segmente PHASE1 bzw. PHASE2 dienen zum Ausgleich von Phasenfehlern,
die z.B. durch Oszillatortoleranzen verursacht werden.

Tritt die nachste rezessiv-dominante Signalflanke nicht innerhalb vom SYNC auf, erfolgt eine
Nachsynchronisierung durch den Controller. Die primare Synchronisation des Controllers auf den Anfang einer
Nachricht erfolgt immer mit dem Startbit der Nachricht.

Nachsynchronisierung

e Segmente PHASE1 bzw. PHASE2 werden je nach Phasenlage verlangert oder verkiirzt.

¢ Die Anzahl der zum Ausgleich von Phasenfehlern notwendigen Zeitquanten (Qg,y) wird als
Synchronisationssprungweite (SJW) bezeichnet und im Feld wSJW angegeben.

¢ Die zeitliche Verschiebung ts, die damit ausgeglichen werden kann, berechnet sich zu:
tsyw = tq * wSIW

Synchronisationssprungweite

Eine Nachsynchronisierung reduziert den Phasenfehler maximal um die eingestellte
Synchronisationssprungweite. Wird der Fehler dabei nicht vollstdndig ausgeglichen, entsteht ein
Restphasenfehler. Da eine Nachsynchronisierung ausschlieflich nach einer rezessiv-dominanten Signalflanke
durchgefiihrt wird, dauert es bei ungestérter Ubertragung maximal 10 Bitzeiten (5 dominante Bits gefolgt von
5 rezessiven Bits) bis wieder eine rezessiv-dominante Signalflanke auftritt. In diesen 10 Bitzeiten kénnen sich
jedoch die Restphasenfehler aufsummieren und mussen durch die eingestellte Synchronisationssprungweite
korrigiert werden. Dadurch ergibt sich folgende Bedingung:

Bedingung 1
® 2 *AF* (10 * ty) < tgyw (1)

Bei einer Storung auf dem Bus kann es vorkommen, dass bis zu 6 dominante Bits in Folge gesendet werden
und ein Stuff-Fehler entsteht. Der Controller, der dies zuerst erkennt (und Fehler-aktiv ist) sendet daraufhin
ein Fehlertelegramm, das aus 6 dominanten Bits besteht. Andere Controller am Bus erkennen dies als Stuff-
Fehler und senden ihrerseits ein Fehlertelegramm als Echo. Auf dem Bus entsteht eine Folge von bis zu

13 dominanten Bits. In diesem Fall kann die nachste Nachsynchronisation also friihestens nach 13 Bitzeiten
erfolgen. In dieser Zeit summieren sich ebenfalls Restphasenfehler. Der Ausgleich durch die eingestellte
Synchronisationssprungweite muss moglich sein. Dadurch ergibt sich die zweite Bedingung:

Bedingung 2
® 2 *AF* (13 * tyi — tprase2) < Min(tpyase, terase2) (2)
Zeitquanten

Folgendes bei der Einstellung beachten:
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¢ Anzahl der Zeitquanten innerhalb vom Segment PROP (Qpgrop): Entsprechend der leitungs- und
bauteilbedingten Verzéogerungen wahlen.

¢ Minimale Anzahl der Zeitquanten in PHASE1 (Qpyase1) Wird durch die zum Ausgleich von Phasenfehlern
notwendige Anzahl Zeitquanten (Qg)yy) bestimmt: Muss gréRer oder gleich Synchronisationssprungweite sein.

¢ Minimale Anzahl der Zeitquanten in PHASE2 (Qpnasen) Wird durch die Synchronisationssprungweite bestimmt:
Verarbeitungszeit des Controllers beriicksichtigen.

¢ Informationsverarbeitungszeit (Information Processing Time, IPT) beginnt beim Abtastzeitpunkt und erfordert
eine gewisse Anzahl Zeitquanten (Qypt): Qppasg2 Muss groBer oder gleich Qupt + Qg Sein.

Die Anzahl der Zeitquanten im ersten Teilabschnitt bis zum Abtastpunkt (Qsp) entspricht der Summe aller
Zeitquanten in den Segmenten SYNC, PROP und PHASE1 und wird mit dem Wert w7S1 bestimmt. Die Anzahl
der Zeitquanten im zweiten Teilabschnitt nach dem Abtastpunkt (Qsgg,) ist gleich der Anzahl der Zeitquanten
in PHASE2 und wird mit dem Wert wTS2 bestimmt.

Die Dauer eines Zeitquants tq bestimmt auch den Wert von wSJW und ist daher fiir die Nachsynchronisierung
bzw. den Ausgleich von Phasenfehlern wichtig.

Im Beispiel Abb. 22 Aufteilung eines Bits in Zeitquanten und Segmente, S. 33 mit wT51=8, wT52=2 und Qy;;=10
liegt der Abtastpunkt bei 80 %. Die Auflésung eines Zeitquants betrdgt 1/10 bzw. 10 % einer Bitzeit. Gibt man

far wSJW den Wert 1 an, wird der Abtastzeitpunkt bei einer Phasenkorrektur um £ 10 % einer Bitzeit verschoben.
GrolRere Werte als 1 fiir wSJW sind in diesem Beispiel nicht erlaubt, da es sonst zu Abtastfehlern kommen kann.

Mit einer hohen Anzahl von Zeitquanten kdnnen Phasenfehler praziser korrigiert werden, da dadurch die Dauer
eines Zeitquants verkiirzt wird.

Ein Abtastzeitpunkt von 80 % kann z. B. erreicht werden, wenn flir wTS1 der Wert 80 und fiir wTS2 der Wert 20
(Qpit=100) angegeben wird. Die Aufldsung eines Zeitquants betragt dann 1 % einer Bitzeit. In diesem Fall kdnnen
mit wSJW=1 Phasenfehler von bis zu +1 % einer Bitzeit korrigiert werden.

Die Auflésung eines Zeitquants kann theoretisch bis auf 1/131070 =7,63*10 -6 bzw. 7,63 ppm verkleinert
werden. Da die Werte fir die einzelnen Zeitabschnitte auf die hardwarespezifischen Register umgerechnet
werden missen, liegt die Grenze aber héher. Beim SIA1000 mit16 MHz Taktfrequenz ist der maximal mogliche
Wert flr Qu;; 25 (1+16+8) und damit die minimale magliche Auflosung 1/25 bzw. 4 % einer Bitzeit. Mit hoheren
Bitraten reduziert sich die Anzahl der Zeitquanten und betradgt bei 1 Mbit nur noch 8, was zu einer Auflésung von
1/8 bzw. 12,5 % einer Bitzeit fihrt.

. Um Auskunft tGber die von der Hardware unterstiitzten Wertebereiche der einzelnen Zeitabschnitte zu
erhalten, Funktion | CanSocket 2: : Get Capabi | i ti es aufrufen.
e Die Felder sSdrRangeMin, sSdrRangeMax bzw. sFdrRangeMin und sFdrRangeMax der beim Aufruf der
Funktion angegebenen Datenstruktur CANCAPABI LI Tl ES2 enthalten hardwarespezifische Minimal-
und Maximalwerte.

Modus CAN BTMODE_RAW

Das Feld dwBPS enthélt den Wert fiir den Frequenzteiler (Np) im CAN-Controller (statt Bitrate).
Feld wTS1 umfasst Abschnitte PROP und PHASE1 (statt Zeitabschnitte SYNC, PROP und PHASE1)
Die Anzahl der Zeitquanten im Abschnitt SYNC ist fest und immer 1.

Zuordnungen der Felder wTS2 und wSJW bleiben gleich.

Die folgende Abbildung zeigt die Zuordnung der Felder zu den einzelnen Abschnitten und die Erzeugung der
Frequenz fir den Bitprozessor und die daraus resultierenden Zeiten.
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Abb. 23 Taktgeber fiir den Bitprozessor im CAN-Controller

Das Feld dwCanClkFreq der Struktur CANCAPABI LI TI ES2 gibt die Frequenz vom Taktgeber fcay flr den
Bitprozessor zuriick. Dieser Systemtakt wird durch den einstellbaren Frequenzteiler (Prescaler) geteilt. Der
Ausgang des Frequenzteilers bestimmt die Dauer eines Zeitquantums tq:

* tq=tcan * Np=Np/fcan

Die Bitzeit ty; ist ein ganzzahliges Vielfaches eines Zeitquantums tq und wird berechnet zu:
* thit =tq * Quit = Quit * Np / fean

Die Bitrate f,;; wird berechnet zu:

* fhir = 1/thit = fean / (Quit * Np)

Zur Einstellung der Bitrate fy;; bei vorgegebener Taktfrequenz fcay muss der Vorteiler Np und die Anzahl der
Zeitquanten Qu;j; gewahlt werden.

Eine Moglichkeit zur Auswahl der Parameter ist z. B. mit der maximal moglichen Anzahl Zeitquanten max(Qy;t) zu
beginnen und damit den Wert fiir den Vorteiler Np zu ermitteln.

* Np = fean / (foie * Qi)

Ergibt sich kein passender Wert fiir Np, wird die Anzahl der Zeitquanten um 1 verringert und ein neuer Wert
far Np ermittelt. Dies wird solange fortgesetzt bis entweder ein passender Wert fiir Np gefunden ist oder die
minimale Anzahl Zeitquanten min(Qg;) unterschritten wird.

Bei Unterschreiten der minimalen Anzahl Zeitquanten gibt es keine Losung fir die geforderte Bitrate. Im anderen
Fall kbnnen mit den gefundenen Werten fiir Np und Qy;; die Werte fir w751, wTS2 und wSJW wie folgt ermittelt
werden:

1. Dauer eines Zeitquants berechnen:
tq = Np / fcan
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2. Die Anzahl der zur Nachsynchronisation benétigten Zeitquanten Qg mit Bedingung 1 und Bedingung
2 bestimmen.

HINWEIS

0 Der Wert ist abhdngig von der Oszillatortoleranz AF. Die Oszillatortoleranz bei IXXAT-CAN-
Schnittstellen ist normalerweise kleiner als 0,1%, hier muss aber die gréfSte Oszillatortoleranz
aller im Netzwerk vorhandenen Knoten beriicksichtigt werden.

3. Um die Anzahl notwendiger Zeitquanten fiir das Segment PROP (Qpgrop) zU berechnen, die leitungs- und
bauteilbedingte Verzégerungszeit tprop durch die Dauer eines Zeitquants tq teilen und auf die ndchste ganze
Zahl aufrunden:
Qprop = round_up (tprop / tq)

4, Die Gesamtzahl der Zeitquanten fiir den Qppase berechnen:
QpHase = Quit — (Qsync + Qprop) = Quit - 1 - Qprop
Qppase1 Und Qppasez berechnen sich durch eine ganzzahlige Division von Qppase durch 2 und Restbildung. Bei
ungeradem Wert fiir Qpyase Wird die kleinere Halfte Qppaser und die groRRere Halfte Qppaseo- zugewiesen.

Qphase1 = INT(Qpriase/2)

Qphase2 = INT(Qprase/2) + MOD(Qphiase/2)

Ist Qpnase1 kleiner als Qg oder Qppases kleiner als Qg + Qipt gibt es keine Losung fiir die geforderte
Bitrate. Der Minimalwert von sSdrRangeMin.wTS2 bzw. sFdrRangeMin.wTS2 entspricht Q;pt.

Flr weitere Informationen zur Einstellung der Bitrate siehe CAN- bzw. CAN-FD-Spezifikation sowie im CAN-FD-
White-Paper von Bosch jeweils im Kapitel ,,Bit Timing Requirements”.

Fir Informationen zur Berechnung der Parameter fiir die schnelle Datenbitrate siehe CAN-FD-Spezifikation.
Im Netzwerk verwendete Bitrate ermitteln

Wenn der CAN-Anschluss mit einem laufenden Netzwerk verbunden ist, bei dem die Bitrate unbekannt ist, kann
die aktuelle Bitrate ermittelt werden.

1. CAN-Controller in Listen-Only-Modus betreiben.
2. Sicherstellen, dass zwei weitere Busteilnehmer Nachrichten senden.
3. Funktion Det ect Baud aufrufen.
e Das Feld bindex der Struktur CANBTRTABLE enthalt den Tabellenindex der gefundenen Bus-Timing-
Werte.

4, Ermittelte Bus-Timing-Werte kénnen spater bei Aufruf der Funktion | ni t Li ne verwendet werden.

Die Funktion Det ect Baud benotigt einen Zeiger auf die initialisierte Struktur vom Typ CANBTRTABLE, die
einen vordefinierten Satz von Bit-Timing-Werten enthilt. Die erweiterte Version benotigt einen Zeiger auf die
initialisierte Struktur vom Typ CANBTPTABLE, die einen vordefinierten Satz von Bit-Timing-Parametern flr
die gesuchten Standard- bzw. nominalen Bitraten und gegebenenfalls auch fiir die entsprechenden schnellen
Bitraten enthalt.

Beispiel zur Verwendung der Funktion, um den CAN-Controller automatisch auf die Bitrate eines laufenden
Systems einzustellen:
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BOOL Autol nitLine( ICanControl* pControl )

{
static U NT8 abBtrO[] =

{
CAN_BTO_10KB, CAN BTO_20KB, CAN BTO 50KB,
CAN _BTO_100KB, CAN BTO 125KB, CAN BTO_ 250KB,
CAN_BTO_500KB, CAN_BTO_800KB, CAN BTO_1000KB
s
static U NT8 abBtril[] =
{
CAN_BT1 10KB, CAN _BT1_20KB, CAN _BT1_50KB,
CAN_BT1 100KB, CAN BT1_ 125KB, CAN _BT1_250KB,
CAN_BT1 500KB, CAN BT1 800KB, CAN BT1_1000KB
)i
HRESULT hResul t;
CANBTRTABLE sBt r Tab;
/1 deternmine bit rate
sBtrTab. bCount = sizeof (abBtr0) / sizeof (abBtr0[0]);
sBtr Tab. bl ndex = OxFF;
mencpy(sBtrTab. abBtr0, abBtr0, sizeof(abBtr0));
mencpy(sBtrTab. abBtrl, abBtrl, sizeof(abBtrl));
hResult = pControl - >Det ect Baud( 10000, &sBtr Tab);
if (hResult == VCl _OK)

{
CANI NI TLI NE sl ni t Par am
sl nitParam bOpMdde = CAN OPMODE STANDARD| CAN OPMODE ERRFRAME;
sl nitParam bReserved = O;
sl nitParam bBt Reg0 = sBtr Tab. abBtrO[ sBtr Tab. bl ndex] ;
sl nitParam bBt Regl = sBtrTab. abBtr1[ sBtrTab. bl ndex];
hResult = pControl ->InitLine(&slnitParan;

}

return( hResult == VCI _OK );

}

5.2.4. Nachrichtenfilter

Alle Steuereinheiten und Nachrichtenkanile mit erweiterter Funktionalitat besitzen ein zweistufiges
Nachrichtenfilter, zum Filtern der vom Bus empfangenen Datennachrichten. Info-, Fehler- und Status-
Nachrichten, die der Controller bzw. die Steuereinheit sendet, konnen immer ungehindert passieren.

Die Datennachrichten werden ausschliefRlich anhand der ID im Feld dwMsgld der Struktur CANMSG bzw.
CANMS@2. Die anderen Felder einer Nachricht, einschlieflich deren Datenbytes im Feld abData werden nicht
bericksichtigt.

Betriebsarten

Nachrichtenfilter kénnen in unterschiedlichen Betriebsarten betrieben werden:
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e Sperrbetrieb (CAN_FI LTER_LOCK):
Filter sperrt alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA, unabhéngig von der ID. Verwendung z. B. wenn
eine Applikation nur an Info-, Fehler- und Status-Nachrichten interessiert ist.

e Durchlassbetrieb (CAN_FI LTER _PASS):
Filter ist vollstandig gedffnet und lasst alle Datennachrichten durch. Standardbetriebsart bei Verwendung der
Schnittstelle | CanChannel .

¢ Inklusive Filterung (CAN_FI LTER _| NCL):
Filter lasst alle Datennachrichten durch, deren IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder in
der Filterliste eingetragen sind (d.h. alle registrierten IDs). Standardbetriebsart bei Verwendung der
Schnittstelle | CanCont r ol .

e Exklusive Filterung (CAN_FI LTER_EXCL):

Filter sperrt alle Datennachrichten, deren IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder in der Filterliste
eingetragen sind (d.h. alle registrierten IDs).

Bei Verwendung der Schnittstelle | CanCont r ol kann die Betriebsart des Filters nicht gedndert

werden und ist auf CAN_FI LTER | NCL voreingestellt. Wird die Schnittstelle | CanCont r ol 2 bzw.

| CanChannel 2 verwendet, kann die Betriebsart mit der Funktion Set Fi | t er Mbde auf eine der oben
genannten Arten eingestellt werden.

HINWEIS
Um die Betriebsart des Filters abzufragen, Funktion Get Fi | t er Mode aufrufen.

Inklusive und exklusive Betriebsart

CAN_FILTER_INCL CAN_FILTER_EXCL

CAN Message : CAN Message

ID not
accepted

D not
accepted

Acceptance
Filter

Acceptance
Filter

ID accepted |D accepted

|D found 1D found

ID not found 1D not
found
Message Message Message Message
rejected accepted accepted rejected

Abb. 24 Filtermechanismus bei inklusiver und exklusiver Betriebsart
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Die erste Filterstufe besteht aus einem Akzeptanzfilter, der die ID einer empfangenen Nachricht mit einem
bindren Bitmuster vergleicht. Korreliert die ID mit dem eingestellten Bitmuster, wird die ID akzeptiert. Bei
inklusiver Betriebsart wird die Nachricht akzeptiert. Bei exklusiver Betriebsart wird die Nachricht sofort
verworfen.

Akzeptiert die erste Filterstufe die ID nicht, wird diese an die zweite Filterstufe weitergeleitet. Die zweite
Filterstufe besteht aus einer Liste mit registrierten Nachrichten-IDs. Entspricht die ID der empfangenen Nachricht
einer ID aus der Liste, wird die Nachricht bei inklusiver Filterung akzeptiert und bei exklusiver Filterung
verworfen.

Filterkette

Jeder Nachrichtenkanal ist entweder direkt oder indirekt Gber einen Verteiler mit einem Controller verbunden
(siehe Nachrichtenkanile, S. 21). Wird sowohl beim Controller als auch beim Nachrichtenkanal ein Filter
verwendet, entsteht eine mehrstufige Filterkette. Nachrichten, die vom Controller ausgefiltert werden, sind fir
die nachgeschalteten Kanale unsichtbar.

ICanChannel ICanChannel2
Message Channel Message Channel
{Version1) {Versionz)

&

Diistributor

ry

CAN

Connection
ilter;

F Y

CANM Bus

Abb. 25 Filterkette

Filter einstellen

Steuereinheiten und Nachrichtenkanale besitzen fiir 11-Bit- und 29-Bit-IDs jeweils getrennte und voneinander
unabhangige Filter. Nachrichten mit 11-Bit-ID werden vom 11-Bit-Filter und Nachrichten mit 29-Bit-ID vom
29-Bit-Filter gefiltert.

Zur Unterscheidung zwischen 11- und 29-Bit-Filter verfligen alle genannten Funktionen tGber den Parameter
bSelect.

HINWEIS
Anderungen an den Filtern wéhrend des laufenden Betriebs sind nicht méglich.

1. Sicherstellen, dass die Steuereinheit offline bzw. der Nachrichtenkanal inaktiv ist.
Bei Verwendung der Schnittstellen | CanCont r ol 2 bzw. | CanChannel 2 wird die Betriebsart vom
Filter bereits bei der Initialisierung der Komponente voreingestellt. Der hier angegebene Wert dient der
Funktion | CanCont r ol 2: : Reset Li ne gleichzeitig als Vorgabewert.

2. Um Filter nach Initialisierung einzustellen, Funktion Set Fi | t er Mode aufrufen.
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Um Akzeptanzfilter einzustellen, Funktion Set AccFi | t er aufrufen.
Mit den Funktionen AddFi | t er | ds und Renti | t er | ds die Filterliste einstellen.

In Parameter bSelect 11- oder 29-Bit-Filter wahlen.

o v kA~ w

In Parametern dwCode und dwMask zwei Bitmuster, die ein oder mehrere zu registrierende I1Ds bestimmen,
eingeben.

a. Wert von dwCode bestimmt das Bitmuster der ID.

b. dwMask bestimmt welche Bits in dwCode giiltig sind und fir einen Vergleich herangezogen werden.

Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das entsprechende Bit in dwCode nicht fir den Vergleich herangezogen.
Hat es den Wert 1, ist es beim Vergleich relevant.

Beim 11-Bit-Filter werden ausschlieflich die unteren 12 Bits verwendet. Beim 29-Bit-Filter werden die Bits O
bis 29 verwendet. Bit 0 eines jeden Werts definiert den Wert des Remote-Transmission-Request-Bit (RTR). Alle
anderen Bits des 32-Bit-Werts miissen vor Aufruf einer der Funktionen auf 0 gesetzt werden.

Zusammenhang zwischen den Bits in den Parametern dwCode und dwMask und den Bits der Nachrichten-ID:

Tabelle 4. 11-Bit-Filter:

Bit 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
ID10 ID9 ID8 ID7 ID6 ID5 ID4 ID3 ID2 ID1 IDO RTR

Tabelle 5. 29-Bit-Filter:

Bit 29 28 27 26 25 5 4 3 2 1 0
D28 1D27 ID26 ID25 D24 D4 ID3 ID2 ID1 IDO RTR

Die Bits 1 bis 11 bzw. 1 bis 29 der Werte in dwCode bzw. dwMask entsprechen den Bits 0 bis 10 bzw. 0 bis 28 der
ID einer CAN-Nachricht.

Folgendes Beispiel zeigt die Werte, die flir dwCode und dwMask verwendet werden missen, um Nachrichten-IDs
im Bereich 100 h bis 103 h (bei denen gleichzeitig das RTR-Bit 0 sein muss) beim Filter zu registrieren:

dwCode 001 0000 00000
dwMask 111111111001
Gliltige IDs: 001 0000 00xx O
ID 100h, RTR = 0: 001 0000 0000 O
ID 101h, RTR = 0: 001 0000 00010
ID 102h, RTR = 0: 001 000000100
ID 103h, RTR = 0: 001 0000 00110

Wie das Beispiel zeigt, kdnnen bei einem einfachen Akzeptanzfilter nur einzelne IDs oder Gruppen von IDs
freigeschaltet werden. Entsprechen die gewiinschten Identifier nicht einem bestimmten Bitmuster, muss eine
zweite Filterstufe, die Liste mit IDs, verwendet werden. Die Anzahl der IDs, die eine Liste aufnehmen kann ist
konfigurierbar. Die 11-Bit ID-Liste ist in der Regel so eingestellt, dass alle 2048 moglichen IDs Platz finden.

1.  Mit Funktion AddFi | t er | ds einzelne oder Gruppen von IDs in die Liste eintragen.
2. Bei Bedarf, mit Funktion RenfFi | t er | ds wieder aus der Liste entfernen.
Die Parameter dwCode und dwMask haben das gleiche Format wie oben gezeigt.

Wenn AddFi | t er | ds z.B. mit den Werten aus vorherigem Beispiel aufgerufen wird, tragt die Funktion die
Identifier 100 h bis 103 h in die Liste ein.
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Um ausschlieRBlich eine einzelne ID in die Liste einzutragen, in dwCode die gewlinschte ID (einschlieflich
RTR-Bit) und in dwMask den Wert OXFFF (11-Bit-ID) bzw. Ox 3FFFFFFF (29-Bit-ID) angeben.

Um den Akzeptantzfilter vollstiandig abzuschalten, bei Aufruf der Funktion Set AccFi | t er in dwCode den
Wert CAN_ACC_CODE_NONE und in dwMask den Wert CAN_ACC_NMASK _NONE eingeben.

e  Filterung erfolgt ausschlieRlich mit ID-Liste.
oder

AkzeptanZzfilter mit den Werten CAN_ACC _CCODE_ALL und CAN_ACC MASK_ALL konfigurieren.
e  Akzeptanzfilter akzeptiert alle IDs und ID-Liste ist wirkungslos.

5.2.5. Zyklische Sendeliste

Mit der optional bei einem Controller vorhandenen Sendeliste lassen sich bis zu 16 Nachrichtenobjekte zyklisch
senden. Der Zugriff auf diese Liste ist auf eine Applikation begrenzt und kann daher nicht von mehreren
Programmen gleichzeitig genutzt werden.

Schnittstelle mit Funktion | Bal Cbj ect : : OpenSocket &ffnen.

1.
2.

In Parameter riid Wert | | D_I CanSchedul er eingeben.
Bei Anschluss mit erweiterter Funktionalitdt Wert | | D_I CanSchedul er 2 in Parameter riid eingeben.

e Wenn die Funktion einen Fehlercode entsprechend Zugriff verweigert zuriickgibt, ist die Sendeliste
bereits unter Kontrolle eines anderen Programms und kann nicht erneut ge6ffnet werden.

Um Zugriff fir andere Applikationen freizugeben, die getffnete Sendeliste mit Funktion
Rel ease schlieRen.

Nachrichtenobjekte mit | CanSchedul er: : AddMessage bzw. bei Controllern mit erweiterter

Funktionalitdt mit | CanSchedul er 2: : AddMessage zur Liste hinzufiigen. Funktionen erwarten Zeiger

auf initialisiertes Objekt vom Typ CANCYCLI CTXMSGbzw. CANCYCLI CTXMSQG2.

e  Bei erfolgreicher Ausfiihrung geben beide Funktionen den Listenindex des neu hinzugefiigten
Sendeobjekts zurtick.

Ein Controller unterstiitzt ausschlielRlich eine Sendeliste. Unabhangig, ob die Funktionen der Schnittstelle

| CanSchedul er oder | CanSchedul er 2 verwendet werden, bezieht sich der Listenindex immer auf
dieselbe Liste. Da die Schnittstellen ausschlieBlich in Bezug auf den Datentyp der gesendeten Nachrichten
unterschiedlich sind, die Funktionsweise aber identisch ist, werden im Folgenden ausschlieBlich die
Funktionen der Schnittstelle | CanSchedul er beschrieben.

Zykluszeit einer Nachricht in Anzahl Ticks im Feld wCycleTime der Struktur CANCYCLI CTXMSG oder
CANCYCLI CTXMS@& angeben.

Sicherstellen, dass der angegebene Wert groRer 0 ist, aber kleiner als oder gleich dem Wert

in CANCAPABI LI Tl ES Feld dwCmsMaxTicks einer der Strukturen CANCAPABI LI Tl ES bzw.
CANCAPABI LI Tl ES2 ist.

Dauer eines Ticks des Zyklus-Timers der Sendeliste (tc,cic) mit den Werten in den Feldern dwClockFreq und
dwCmsDivisor (siehe CANCAPABI LI Tl ES), bzw. bei erweiterter Funktionalitat mit den Werten der
Felder dwCmsClockFreq und dwCmsDivisor (siehe CANCAPABI LI Tl ES2) nach folgender Formel
berechnen:

teycle [s] = (dwCmsDivisor / dwClockFreq)

oder

teycle [s] = (dwCmsDivisor / dwCmsClockFreq)

Der Sendetask der zyklischen Sendeliste unterteilt die ihm zur Verfligung stehende Zeit in einzelne
Abschnitte bzw. Zeitfenster. Die Dauer eines Zeitfensters entspricht exakt der Dauer eines Ticks des Zyklus-
Timers (teycle)-
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Abb. 26 Sendetask der zyklischen Sendeliste mit 24 Zeitfenstern

Die Anzahl der vom Sendetask unterstiitzten Zeitfenster entspricht dem Wert im Feld dwCmsMaxTicks der
Struktur CANCAPABI LI Tl ES bzw. CANCAPABI LI Tl ES2. dwCmsMaxTicks enthalt den Wert 24.

Der Sendetask kann pro Tick ausschlieRlich eine Nachricht senden, d.h. einem Zeitfenster kann ausschlieBlich
ein Sendeobjekt zugeordnet werden. Wird das erste Sendeobjekt mit einer Zykluszeit von 1 angelegt, sind alle
Zeitfenster belegt und es kdnnen keine weiteren Objekte erstellt werden. Je mehr Sendeobjekte erstellt werden,
desto groBer muss deren Zykluszeit gewahlt werden. Die Regel lautet: Die Summe aller 1/wCycleTime muss
kleiner sein als 1.

Im Beispiel soll eine Nachricht alle 2 Ticks und eine weitere Nachricht alle 3 Ticks gesendet werden, dies ergibt
1/2 +1/3 =5/6 = 0,833 und damit einen zuldssigen Wert.

Wenn das Sendeobjekt 1 mit einer wCycleTime von 2 erstellt wird, werden die Zeitfenster 2, 4, 6, 8, usw. belegt.
Wenn das zweite Sendeobjekt mit einer wCycleTime erstellt wird, kommt es in den Zeitfenstern 6, 12, 18, usw. zu
Kollisionen, da diese Zeitfenster bereits von Sendeobjekt 1 belegt sind.

Kollisionen werden aufgelost, indem das neue Sendeobjekt in das jeweils nachste freie Zeitfenster gelegt werden.
Sendeobjekt 2 aus vorigem Beispiel belegt dann die Zeitfenster 3, 7, 9, 13, 19, usw. Die Zykluszeit vom zweiten
Objekt wird also nicht exakt eingehalten und fihrt in diesem Fall zu einer Ungenauigkeit von +1 Tick.

Die zeitliche Genauigkeit mit der die einzelnen Objekte gesendet werden, hangt stark von der Nachrichtenlast auf
dem Bus ab. Der exakte Sendezeitpunkt wird mit steigender Last unpraziser. Generell gilt, dass die Genauigkeit
mit steigender Bus-Last, kleineren Zykluszeiten und steigender Anzahl von Sendeobjekten abnimmt.

Das Feld bincrMode der Struktur CANCYCLI CTXMSGoder CANCYCLI CTXMS@G2 bestimmt, ob bestimmte Teile
einer Nachricht nach dem Senden automatisch inkrementiert werden oder ob sie unverdandert bleiben.

Wird in bincrMode CAN_CTXMSG_| NC_NOangegeben, bleibt der Inhalt der Nachricht unverandert. Beim
Wert CAN_CTXMSG _| NC_I Dwird das Feld dwMsgld der Nachricht nach jedem Sendevorgang automatisch um
1 erhoht. Erreicht das Feld dwMsgld den Wert 2048 (11-Bit-ID) bzw. 536.870.912 (29-Bit-ID) erfolgt automatisch
ein Uberlauf.
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Bei den Werten CAN_CTXMSG | NC_8 bzw. CAN_CTXMSG _| NC_16 wird ein einzelner 8-Bit- bzw. 16-Bit-
Wert im Datenfeld abData[] der Nachricht nach jedem Sendevorgang inkrementiert. Dabei bestimmt das Feld
bBytelndex der Struktur CANCYCL| CTXMSGoder CANCYCLI CTXMS@2 die Startposition des Datenwerts.

bBytelndex
-
abData | 0] 1] 2 3 | 4|5 | 6 7
CAN CTXMSG INC 8 _ COXXX _
CAN CTXMSG_INC_ 16 LSB | MSB

Abb. 27 Auto-Inkrement von Datenfeldern

Bei 16-Bit Werten liegt das niederwertige Byte (LSB) im Feld abData[bByteindex] und das héherwertige Byte
(MSB) im Feld abData[bBytelndex+1]. Wird der Wert 255 (8 bit) bzw. 65535 (16 bit) erreicht, erfolgt ein Uberlauf
auf 0.

1. IBei Bedarf, mit Funktion RenmVessage das Sendeobjekt aus der Liste entfernen. Die Funktion erwartet den
von AddMessage zuriickgegebenen Listenindex des zu entfernenden Objekts.

2. Um ein neu erstelltes Sendeobjekt zu senden, Funktion St ar t Message aufrufen.
3. Bei Bedarf Sendevorgang mit Funktion St opMessage stoppen.

Den momentanen Zustand des Sendetasks und aller erstellten Sendeobjekte gibt die Funktion

CGet St at us zuriick. Den notwendigen Speicher stellt die Applikation als Struktur vom

Typ CANSCHEDUL ERSTATUS zur Verfugung. Nach erfolgreicher Ausfihrung der Funktion enthalten die
Felder bTaskStat und abMsgStat den Zustand der Sendeliste und Sendeobjekte.

Um den Zustand eines einzelnen Sendeobjekts zu ermitteln, wird der von der Funktion
AddMessage zuriickgegebene Listenindex als Index in die Tabelle abMsgStat verwendet,
d.h. abMsgStat[Index] enthalt den Zustand des Sendeobjekts mit dem angegebenen Index.

Der Sendetask ist nach Offnen der Sendeliste deaktiviert. Der Sendetask sendet im deaktivierten Zustand keine
Nachrichten, selbst dann nicht, wenn die Liste erstellte und gestartete Sendeobjekte enthilt.

1. Der Sendetask ist nach Offnen der Sendeliste deaktiviert. Der Sendetask sendet im deaktivierten
Zustand keine Nachrichten, selbst dann nicht, wenn die Liste erstellte und gestartete Sendeobjekte
enthalt St ar t Message konfigurieren.

2. Sendetask mit Funktion Resume starten.
3. Um einen Sendetask zu deaktivieren, Funktion Suspend aufrufen.

4. Um einen Sendetask zurlickzusetzen, Funktion Reset aufrufen.
a. Sendetask wird gestoppt.

b. Alle registrierten Sendeobjekte werden aus der angegebenen zyklischen Sendeliste entfernt.
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5.3. LIN-Controller

IUnknown

IBalObject
BAL

LIM Adapter

LIN ILinSocket

Connection
(0.1

OpenSocket(x, IID_ILinSocket,...)

Y

CreateMonitor {)

¥

ILinManitor
Monitor
(0..n)

ILinContral

OpenSocket (x, 10_ILinContral,...) Contral Unit
{0..1)

!

LIM Bus

Abb. 28 Komponenten LIN-Controller

o Zugriff auf einzelne Komponenten Gber Funktion | Bal Obj ect : : OpenSocket (erforderliche IDs siehe
Abbildung oben)

o Zugriff auf einzelne Teilkomponenten tber Schnittstellen | Li nCont r ol oder | Li nMoni t or (siehe
Nachrichtenmonitore, S. 46)

| Li nSocket (siehe Socket-Schnittstelle, S. 45) bietet folgende Funktionen:

¢ Abfrage der LIN-Controller-Funktionalitdten und des Zustands

e Erstellen von Nachrichtenmonitoren, die fiir den Empfang von LIN-Nachrichten erforderlich sind
I Li nContr ol (siehe Steuereinheit, S. 49) bietet folgende Funktionen:

¢ Konfiguration des LIN-Controllers
¢ Konfiguration der Ubertragungseigenschaften

¢ Abfrage des aktuellen Controllerzustandes

5.3.1. Socket-Schnittstelle

Die Schnittstelle | Li nSocket unterliegt keinen Zugriffsbeschriankungen und kann von beliebig vielen
Applikationen gleichzeitig ge6ffnet werden. Die Steuerung ist iber diese Schnittstelle nicht moglich.

Mit Funktion | Bal Qbj ect : : OQpenSocket o6ffnen.

1. InParameter riid Wert | | D_I| Li nSocket eingeben.

2. 2.Um Informationen Uber die Funktionen des LIN-Controllers, den Typ des LIN-Controllers und die
unterstitzen Funktionen abzufragen, Funktion Get Capabi | i ti es aufrufen (flir weitere Informationen
siehe LI NCAPABI LI Tl ES).
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3.  Umdie aktuelle Betriebsart und den Status des Controllers zu ermitteln, Funktion
Get Li neSt at us aufrufen (fiir weitere Informationen siehe LI NLI NESTATUS).

4. Um Nachrichtenmonitore zu erstellen, Funktion Cr eat eMoni t or aufrufen (fiir weitere Informationen
siehe Nachrichtenmonitore, S. 46).

5.3.2. Nachrichtenmonitore

Ein LIN-Nachrichtenmonitor besteht aus einem Empfangs-FIFO. Die GréRe eines Elements im FIFO entspricht der
GroRe der Struktur LI NMSG

ILinMaonitor
Message
Monitor

GetReader() | Receiving IFifoReader
FFo [ ©

T

Abb. 29 Komponenten und Schnittstellen des LIN-Nachrichtenmonitors

Die Funktionsweise eines Nachrichtenmonitors ist unabhangig davon, ob der Anschluss exklusiv verwendet wird
oder nicht.

Bei exklusiver Verwendung des Anschlusses ist der Nachrichtenmonitor direkt mit dem LIN-Controller verbunden.

Maonitor ILinMoanitor

LIM Controller

LIN Bus

Abb. 30 Exklusive Verwendung

Bei nicht-exklusiver Verwendung sind die einzelnen Nachrichtenmonitore {iber einen Verteiler mit dem LIN-
Controller verbunden. Der Verteiler leitet alle beim LIN-Controller eintreffenden Nachrichten an alle aktiven
Monitore weiter. Kein Monitor wird priorisiert, d. h. der vom Verteiler verwendete Algorithmus ist so gestaltet,
dass alle Monitore moglichst gleichberechtigt behandelt werden.
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Abb. 31 Nicht-exklusive Verwendung (mit Verteiler)

Nachrichtenmonitor erstellen

Nachrichtenmonitor mit Funktion | Li nSocket : : Cr eat eMoni t or erstellen.

e Um den Controller exklusiv zu verwenden (nur bei Erstellung des ersten Nachrichtenmonitors moglich),
in Parameter fExclusive den Wert TRUE eingeben. Nach erfolgreicher Ausfiihrung kdnnen keine weiteren
Nachrichtenmonitore erstellt werden.

oder
Um den Controller nicht-exklusiv zu verwenden (Erstellung beliebig vieler Nachrichtenmonitore moglich), in
Parameter fExclusive den Wert FALSE eingeben.

Nachrichtenmonitor initialisieren

Ein neu erstellter Nachrichtenmonitor enthalt keinen Empfangs-FIFO.

1.  Um einen Empfangs-FIFO zu erstellen, Funktion | ni ti al i ze aufrufen.
2. GroRe des Empfangs-FIFOs im Parameter wRxSize angeben.

3. Sicherstellen, dass der Wert im Parameter wRxSize groRer als O ist.

Die GroRe eines Elements im FIFO entspricht der GroRe der Struktur LI NMSG Alle Funktionen fir
den Zugriff auf die Datenelemente im FIFO erwarten bzw. geben einen Zeiger auf Strukturen vom
Typ LI NMSGzuriick.

Nachrichtenmonitor aktivieren

Ein neu erstellter Monitor ist deaktiviert. Nachrichten werden vom Bus nur dann empfangen, wenn der
Nachrichtenmonitor aktiv und der LIN-Controller gestartet ist. Fiir weitere Informationen zu LIN-Controllern
siehe Kapitel Steuereinheit, S. 49.

1.  Um den Nachrichtenmonitor zu aktivieren, Funktion Act i vat e aufrufen.

2. Einen aktiven Nachrichtenmonitor mit Funktion Deact i vat e trennen.
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Nachrichten aus dem Empfangs-FIFO lesen:

1.

Um auf den Empfangs-FIFO zuzugreifen, Funktion | Li nMbni t or : : Get Reader aufrufen.

e  Zeiger auf Schnittstelle | Fi f oReader wird zuriickgegeben.

Nachrichten aus dem FIFO lesen:

Funktion | Fi f oReader : : Get Dat aEnt r y aufrufen.

Sicherstellen, dass der Parameter pvData auf einen Puffer vom Typ LI NMSGzeigt.

oder

Funktion | Fi f oReader : : Acqui r eRead aufrufen.

a. Gibt den Zeiger auf die nachste freie Nachricht im FIFO und die Anzahl der Nachrichten zuriick, die von
dieser Position an sequenziell gelesen werden kénnen.

b. Funktion gibt Zeiger auf Array vom Typ LI NMSG zuriick.

Nach der Verarbeitung die Daten mit der Funktion | Fi f oReader : : Rel easeRead aus dem FIFO
entfernen.

HINWEIS
Die von Acqui r eRead zuriickgegebene Adresse verweist direkt auf den Speicher des FIFO.

Sicherstellen, dass ausschliefSlich Elemente des gliltigen Bereichs adressiert werden.

Mogliche Verwendung von Get Dat aEnt ry

voi d DoMessages( | FifoReader* pReader )

{

}

LI NMSG sLi nMsg;
whi | e( pReader->Get Dat aEntry (&sLinMsg) == VCl _OK )

{
}

/1 Processing of nessage

Mégliche Verwendung von Acqui r eRead und Rel easeRead

voi d DoMessages( | Fi foReader* pReader )

{

PLI NMSG pLi nMsg;
U NT16 wCount ;
whi | e( pReader - >Acqui r eRead( (PVA D*) &pLi nMsg, &wCount) == VCl _OK )
{
for( UNT16 i = 0; i < wCount; i++)
{

/1l processing of nmessage

/1l set pointer ahead to next nessage
pLi nMsg++;

}

/1 rel ease read nessage

pReader - >Rel easeRead(wCount ) ;
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5.3.3. Steuereinheit
Die Steuereinheit stellt Gber die Schnittstelle | Li nCont r ol die folgenden Funktionen bereit:

e Konfiguration der Betriebsart
 Konfiguration der Ubertragungseigenschaften

¢ Abfrage des aktuellen Controllerzustandes

Die Steuereinheit kann ausschlieBlich von einer Applikation gedffnet werden. Gleichzeitiges Offnen durch
mehrere Programme ist nicht moglich.

Schnittstelle 6ffnen

Mit Funktion | Bal Qbj ect : : OpenSocket o6ffnen.

1. In Parameter riid Wert 1 | D_I Li nCont r ol eingeben.

e  Gibt die Funktion einen Fehlercode entsprechend Zugriff verweigert zuriick, wird die Komponente
bereits von einem anderen Programm verwendet.

2. Mit Rel ease geoffnete Steuereinheit schlieBen und fir Zugriff durch andere Applikationen freigeben.

HINWEIS

0 Falls beim Schlief3en der Steuereinheit noch andere Schnittstellen des Controllers gedffnet sind,
bleiben die momentanen Einstellungen erhalten, d.h. ein gestarteter LIN-Controller wird bei Aufruf
von Rel ease nicht automatisch gestoppt, solange noch ein Nachrichtenmonitor geéffnet ist.

|
OpenSocket
\V/

—ResetLine%[ Not initialized ]

InitLine
\’

offline

N
/w

InitLine StartLine StopLine

online

-
.

Abb. 32 LIN-Controller-Zustande

Controller initialisieren
Nach dem ersten Offnen der Schnittstelle | Li nCont r ol ist der Controller im nicht initialisierten Zustand.
1. Um einen nicht initialisierten Zustand zu verlassen, Funktion | ni t Li ne aufrufen.

. Controller ist im Zustand offline.

2. System-Modus und Ubertragungsrate mit Funktion | ni t Li ne angeben.

. Funktion erwartet im Parameter plnitParam einen Zeiger auf eine initialisierte Struktur vom
Typ LI NI NI TLI NE.
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3. Ubertragungsrate in Bits pro Sekunde im Feld wBitrate der Struktur LI NI NI TLI NE angeben.
Gultige Werte liegen zwischen 1000 und 20000 Bit/s bzw. zwischen den durch LI N_ Bl TRATE_M N and
LI N_BI TRATE_MAX angegebenen Werten.

Wenn der Controller automatische Bitratenerkennung unterstiitzt, kann im Feld wBitrate der
Wert LI N_BI TRATE_AUTOeingegeben werden, sofern der LIN-Controller bereits mit einem aktiven Netzwerk
verbunden ist.

Controller starten und stoppen

1. Um den LIN-Controller zu starten, Funktion St ar t Li ne aufrufen.

a. LIN-Controller ist im Zustand online.

b. LIN-Controller ist aktiv mit dem Bus verbunden.

c. Eingehende Nachrichten werden an alle ge6ffneten und aktiven Nachrichtenmonitore weitergeleitet.
2. Umden LIN-Controller zu stoppen, Funktion St opLi ne aufrufen.

a. LIN-Controller ist im Zustand offline.

b. Nachrichtenibertragung zum Monitor ist unterbrochen und der Controller deaktiviert.

c. Beilaufender Dateniibertragung wartet die Funktion bis die Nachricht vollstandig Giber den Bus

gesendet ist, bevor die Nachrichtenlbertragung gestoppt wird.

3. Funktion Reset Li ne aufrufen, um den Controller in den Zustand nicht initialisiert zu schalten und die
Controller-Hardware zuriickzusetzen.

HINWEIS
0 Durch Aufruf der Funktion Reset Li ne kann es zu einem fehlerhaften Nachrichtentelegramm auf
dem Bus kommen, falls dabei eine laufende Ubertragung unterbrochen wird.

Weder Reset Li ne noch St opLi ne l6schen den Inhalt des Empfangs-FIFOs eines Nachrichtenmonitors.
CAN-Nachrichten senden

Nachrichten kénnen mit der Funktion W i t eMessage direkt gesendet oder in eine Antworttabelle im
Controller eingetragen werden.

Control Unit

- ILinCaontrol
Respaonse Table
Do
D1
D2

1058
106D
D61
IDE2
1082

Abb. 33 Interne Struktur einer Steuereinheit

Die Steuereinheit enthilt eine interne Antworttabelle (Response Table) mit den jeweiligen Antwortdaten fiir die
vom Master gesendeten IDs. Erkennt der Controller eine ihm zugewiesene und vom Master gesendete ID, sendet
er die in der Tabelle an entsprechender Position eingetragenen Antwortdaten automatisch an den Bus.
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1. 1.Umden Inhalt der Antworttabelle zu dndern oder zu aktualisieren, Funktion W i t eMessage aufrufen.
2. Im Parameter fSend den Wert FALSE und im Parameter pLinMsg eine glltige LIN-Nachricht eingeben.
3.  Um Antworttabelle zu leeren, Funktion Reset Li ne aufrufen.
Feld abData der Struktur LI NMSGenthalt die Antwortdaten. Die LIN-Nachricht muss vom
Typ LI N_MSGTYPE_DATA sein und eine ID im Bereich 0 bis 63 enthalten .
Unabhangig von der Betriebsart (Master oder Slave) muss die Tabelle vor dem Start des Controllers
initialisiert werden. Sie kann danach jederzeit aktualisiert werden, ohne dass der Controller gestoppt
werden muss.
4.  Mit Funktion Wi t eMessage Nachrichten direkt auf den Bus senden.
Parameter fSend auf Wert TRUE setzen.
a. Nachricht wird in Sendepuffer des Controllers eingetragen, statt in die Antworttabelle.

b. Controller sendet Nachricht auf den Bus, sobald dieser frei ist.

Ist der Controller als Master konfiguriert, konnen Steuernachrichten LI N_MSGTYPE_SLEEP und
LI N_MSGTYPE_WAKEUP and Datennachrichten vom Typ LI N_NMSGTYPE_DATA direkt gesendet werden.
Ist der Controller als Slave konfiguriert, kdnnen ausschlieflich LI N_MSGTYPE_WAKEUP Nachrichten direkt
gesendet werden. Bei allen anderen Nachrichtentypen gibt die Funktion einen Fehlercode zurtick.

Eine Nachricht vom Typ LI N_MSGTYPE_SLEEP erzeugt einen Go-to-Sleep-Frame, eine Nachricht vom
Typ LI N_NMSGTYPE_WAKEUP einen Wake-Up-Frame auf dem Bus. Fiir weitere Informationen siehe LIN-
Spezifikation im Kapitel ,,Network Management”.

In der Master-Betriebsart dient die Funktion W i t eMessage auch zum Senden von IDs. Hierzu wird eine
Nachricht vom Typ LI N_NMSGTYPE_DATA mit gultiger ID und Datenldnge benétigt, bei der zusatzlich das
Bit uMsginfo.Bits.ido auf 1 gesetzt ist (weitere Informationen siehe LI NMSG NFO).

Unabhangig vom Wert des Parameters fSend kehrt W i t eMessage immer sofort zum aufrufenden Programm
zuriick, ohne auf den Abschluss der Ubertragung zu warten. Wird die Funktion aufgerufen, bevor die letzte
Ubertragung abgeschlossen ist oder bevor der Sendepuffer wieder frei ist, kehrt die Funktion mit einem
entsprechenden Fehlercode zuriick.
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6. Fehlernachrichten

Fehlernachricht Beschreibung

LNK2001 &lt;ungeldstes externes | GUIDs sind nicht initialisiert. Die c-Datei uuids.c aus der Demo einbinden, um die
Problem&segt; Header-Dateien einzubinden.

LNK2005 &lt;Symbol&gt; already | GUIDs werden in zwei verschiedenen Implementierungsdateien initialisiert.
defined Sicherstellen, dass die GUIDs nur einmal initialisiert werden.
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7. Schnittstellenbeschreibung

7.1. Exportierte Funktionen

7.1.1. Vcilnitialize

Diese Funktion initialisiert das VCI fir den aufrufenden Prozess.

HRESULT VCI APl Vcilnitialize ( void);

Tabelle 6. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=Vl K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion muss zu Beginn eines Programms aufgerufen werden, um die DLL fir den aufrufenden Prozess zu
initialisieren.

7.1.2. VciFormatError
Diese Funktion wandelt einen VCI-Fehlercode in einen fir Benutzer lesbaren Text bzw. in eine Zeichenkette um.

HRESULT VCI APl Vci Format Error (
HRESULT hr Error,
PTCHAR pszError,
U NT32 dwiLengt h);

Tabelle 7. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

hrError [in] Fehlercode, der in Text umgewandelt werden soll.

pszError [out] Zeiger auf Puffer fir die Zeichenkette. Funktion speichert Zeichenkette einschlieflich eines
abschlieBenden 0-Zeichens in diesem Speicherbereich.

dwlength | [in] GroRe des Puffers in Anzahl Zeichen.

Tabelle 8. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefihrt

VCl _E | NVALI DARG Parameter pszError zeigt auf unglltigen Puffer.
7.1.3. VciGetVersion

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Versionsnummern vom VCIl und dem Betriebssystem auf dem das VCI
ausgefuhrt wird.

HRESULT VCI APl Vci Get Versi on ( PVCl VERSI ONI NFO pVer sionslinfo );
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Tabelle 9. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

pVersionsinfo | [out] Zeiger auf Datenblock vom Typ VCl VERSI ONI NFQ. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die Versionsinformationen in diesem Speicherbereich.

Tabelle 10. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen liber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Err or
Anmerkung

Die Funktion kann zu Beginn eines Programms aufgerufen werden, um zu priifen, ob das aktuelle VCI der
Applikation bestimmten Mindestanforderungen genligt. Fir weitere Informationen tGber die von der Funktion
zuriickgegebenen Informationen siehe Beschreibung der Datenstruktur VClI VERSI ONI NFQ.

7.1.4. VciCreatelLuid
Diese Funktion generiert eine VCl-spezifische, eindeutige ID.

HRESULT VCI APl Vci CreatelLuid ( PVCIID pvciid );

Tabelle 11. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pVciid [out] Zeiger auf Variable vom Typ VCIID. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die Funktion die
VCl-spezifische ID in dieser Variablen.

Tabelle 12. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die von der Funktion zuriickgegebene ID kann wahrend der Laufzeit des Systems verwendet werden, um
applikationsspezifische Objekte eindeutig zu kennzeichnen. ID verliert beim nachsten Start des Systems ihre
Gultigkeit.

7.1.5. VciLuidToChar

Diese Funktion wandelt eine VCl-spezifische, eindeutige ID (VCl | D) in eine Zeichenkette um.

HRESULT VClI APl Vci Lui dToChar (
REFVCI I D rVciid,
PCHAR pszLui d,
LONG cbSi ze );
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Parameter
Parameter | Richtung | Beschreibung
rVciid [in] Referenz auf die umzuwandelnde VCl-spezifische, eindeutige ID (VCI | D)
pszLuid [out] Zeiger auf Puffer flr Zeichenkette. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die Funktion die
umgewandelte VCl-spezifische ID in diesem Speicherbereich. Puffer muss Platz fir mindestens
17 Zeichen einschlieflich des abschliefenden 0-Zeichens bereithalten.
chSize [in] GroRe des in pszLuid angegebenen Puffers in Byte.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
VCl _E | NVALI DARG Parameter pszLuid zeigt auf ungultigen Puffer.
VCl _E_BUFFER_OVERFLOW In pszLuid angegebener Puffer ist nicht grolR genug fir die Zeichenkette.
7.1.6. VciCharTolLuid

Diese Funktion wandelt eine O-terminierte Zeichenkette in eine VCl-spezifische, eindeutige ID (VCl | D) um.

HRESULT VCl AP
PCHAR pszLui d,
PVCI I D pVciid );

Vci Char ToLui d (

Parameter
Parameter | Richtung @ Beschreibung
pszLuid [in] Zeiger auf die umzuwandelnde O-terminierte Zeichenkette.
pVciid [out] Zeiger auf Variable vom Typ VCI | D. Bei erfolgreicher Ausfihrung gibt die Funktion die
umgewandelte VCl-spezifische ID in dieser Variable zurtick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

VCl _E_| NVALI DARG

Parameter pszLuid oder pVciid zeigt auf ungliltigen Puffer.

VCl _E FAIL

In pszLuid angegebene Zeichenkette kann nicht in giiltige ID umgewandelt werden.

7.1.7. VciGuidToChar

Diese Funktion wandelt eine global eindeutige ID (GUID) in eine Zeichenkette um.

HRESULT VCI API
REFCGUI D r Gui d,

PCHAR
LONG
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pszLuid,
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Parameter
Parameter | Richtung | Beschreibung
rGuid [in] Referenz auf die umzuwandelnde global eindeutige ID.
pszGuid [out] Zeiger auf Puffer fir Zeichenkette. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die Funktion die
umgewandelte global eindeutige ID in diesem Speicherbereich. Puffer muss Platz fiir mindestens
39 Zeichen einschlieBlich des abschlieBenden 0-Zeichens bereithalten.
chSize [in] GroRe des in pszGuid angegebenen Puffers in Byte.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

VCl _E_I NVALI DARG

Parameter pszLuid zeigt auf ungiltigen Puffer.

VCl _E_BUFFER_OVERFLOW In pszLuid angegebener Puffer ist nicht grolR genug fir die Zeichenkette.

7.1.8. VciCharToGuid

Diese Funktion wandelt eine O-terminierte Zeichenkette in eine global eindeutige ID (GUID) um.

HRESULT VCI AP
PCHAR pszCGui d,

Vci Char ToGui d (

PGUI D p&uid );
Parameter
Parameter = Richtung | Beschreibung
pszGuid [in] Zeiger auf die umzuwandelnde O-terminierte Zeichenkette.
pGuid [out] Zeiger auf die Variable vom Typ GUID. Bei erfolgreicher Ausfiihrung gibt die Funktion die
umgewandelte VCl-spezifische ID in dieser Variable zurlick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

VCl _E_| NVALI DARG

Parameter pszGuid oder pGuid zeigt auf ungtiltigen Puffer.

VCl _E FAIL

In pszGuid angegebene Zeichenkette kann nicht in giltige ID umgewandelt werden.

7.1.9. VciGetDeviceManager
Diese Funktion bestimmt einen Zeiger auf die Schnittstelle | Vci Devi ceManager vom Gerdtemanager des

VCI.

HRESULT VCI API
| Vci Devi ceManager ** ppDevhMan );
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Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

ppDevMan | [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die Schnittstelle
I Vci Devi ceManager vom VCI-Geratemanager abgelegt. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf Wert NULL gesetzt.

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen liber den Geratemanager und exportierte Schnittstellen und Funktionen
siehe Schnittstellen der Gerdteverwaltung, S. 61.

7.1.10. VciQueryDeviceByHwid

Diese Funktion 6ffnet ein Gerat oder einen Controller mit einer bestimmten Hardware-ID.

HRESULT VCI APl Vci QueryDevi ceByHwi d (
REFGUI D r Hwi d,
| Vci Devi ce** ppDevice );

Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

rHwid [in] Referenz auf die Hardware-ID des zu 6ffnenden Controllers.

ppDevice [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die
Schnittstelle | Vci Devi ce des VCI-Gerdtemanagers abgelegt. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf Wert NULL gesetzt.

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Jedes Geréat bzw. jeder Bus-Controller besitzt eine eindeutige Hardware-ID, die auch nach Neustart des Systems
giltig bleibt.

7.1.11. VciQueryDeviceByClass

Diese Funktion 6ffnet ein Gerat oder einen Controller mit einer bestimmten Gerateklasse.

HRESULT VCI APl Vci Quer yDevi ceByd ass (
REFGUI D rd ass,
Ul NT32 dwl nst,
| Vci Devi ce** ppDevice );
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Parameter
Parameter | Richtung | Beschreibung
rClass [in] Referenz auf die Klassen-ID des zu 6ffnenden Controllers .
dwinst [in] Nummer des zu 6ffnenden Controllers. Sind mehrere Controller der gleichen Klasse vorhanden,
bestimmt dieser Wert die Nummer des zu 6ffnenden Controllers innerhalb der Gerateliste. Der
Wert 0 wahlt dabei den ersten Controller der angegebenen Klasse.
ppDevice [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die
Schnittstelle | Vci Devi ce des gedffneten Gerats bzw. Controllers abgelegt. Im Falle eines
Fehlers wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VQ _XK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Jeder Bus-Controller ist einer eindeutigen Gerateklasse zugeordnet. Die Instanznummer dieses Controllers ist
nicht fix, sondern andert sich in Abhangigkeit davon, wann bzw. wie der Controller vom System aktiviert bzw.
gestartet wurde. Dies ist vor allem bei USB- oder anderen externen Controllern zu bertiicksichtigen, die wahrend
des Betriebs am Rechner ein- bzw. ausgesteckt werden kénnen.

7.1.12. VciCreateFifo

Diese Funktion erstellt einen neuen FIFO und ermittelt einen Zeiger auf eine der Schnittstellen | Vci Fi f 0 bzw.
| Vci Fi fo2,1 Fi f oReader oder| Fi foWiter.

HRESULT VCI API

Vci CreateFifo (

PVCl I D pResi d,
U NT16 wCapacity,
Ul NT16 wEl enent Si ze,

REFIID riid,
PVO D* ppv );
Parameter
Parameter Richtung | Beschreibung
pResid [out] Zeiger auf Variable des Typs VCIID. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird die VCl-spezifische,
eindeutige ID im neu erstellten FIFO gespeichert. Diese ID kann fiir weitere Aufrufe der
Funktion Vci AccessFi f o verwendet werden, um an zuséatzliche Schnittstellen vom FIFO zu
gelangen.
wCapacity [in] Anzahl der Elemente im neuen erstellten FIFO

wElementSize | [in]

GrofRe eines Elements in Anzahl Bytes

riid [in] ID der Schnittstelle mit der auf die Komponente zugegriffen werden soll. FIFOs unterstitzten
die Schnittstellen-IDs | | D_| Fi f oReader,| I D_ | FifoWiter undl I D_IVciFifo
bzw. 1 1 D_I Vci Fi f 02.

ppv [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die in

riid angeforderte Schnittstelle abgelegt. Kann der FIFO nicht erstellt werden oder unterstitzt
dieser die in riid angegebene Schnittstelle nicht, wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Seite 58 von 141

4.02.0250.10022 Version 1.6




Schnittstelle IUnknown VCI: C++ Software Version 4

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

FIFOs belegen mehr als (wCapacity *wElementSize) Bytes. Die berechnete GroRe wird immer auf ganze
Speicherseiten aufgerundet, so dass der FIFO gegebenenfalls mehr Elemente enthilt als gefordert (weitere
Informationen zum Speicherverbrauch siehe Kommunikationskomponenten, S. 8).

7.1.13. VciAccessFifo

Diese Funktion 6ffnet einen existierenden FIFO und fordert eine der Schnittstellen | Vci Fi f o bzw.
I Vci Fi fo2,1 Fi foReader oder| Fi foWiter.

HRESULT VCI APl Vci AccessFifo (
REFVCI | D r Resi d,
REFIID riid,
PVvA D* ppv );

Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

rResid [in] Referenz auf VCl-spezifische ID des zu 6ffnenden FIFOs.

riid [in] ID der Schnittstelle mit der auf die Komponente zugegriffen werden soll. FIFOs unterstiitzten
die Schnittstellen-IDs | | D_I| Fi f oReader,| I D_|I FifoWiter undl | D_I Vci Fi f 0 bzw.
11 D_IVci Fifo2.

ppv [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfihrung wird der Zeiger auf die in

riid angeforderte Schnittstelle abgelegt. Falls die in riid angegebene Schnittstelle nicht unterstitzt
wird, der FIFO nicht gedffnet werden kann oder momentan kein Zugriff darauf moglich ist, wird
die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCa K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Schnittstellen | Fi f oReader bzw. | Fi f oW i t er kdnnen zu einer bestimmten Zeit ausschlieRlich einmal
geoffnet werden. Wird die angeforderte Schnittstelle bei Aufruf der Funktion bereits verwendet, schlagt der
Aufruf fehl. Ein erneutes Offnen einer Schnittstelle ist erst nach deren Freigabe wieder méglich.

7.2. Schnittstelle IUnknown

Alle vom VCI zur Verfligung gestellten Komponenten implementieren die im Component Object

Model von Microsoft (MS-COM) spezifizierte Schnittstelle | Unknown Die Schnittstelle bietet neben der
Funktion Quer yI nt er f ace mit der sich weitere Schnittstellen der Komponente anfordern lassen, auch die
Funktionen AddRef bzw. Rel ease, mit denen die Lebensdauer der Komponente kontrolliert wird.

7.2.1. Querylnterface
Mit dieser Funktion kann eine bestimmte Schnittstelle einer Komponente aufgerufen werden.
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ULONG Querylnterface ( REFIID riid, PVOD *ppv );

Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

riid [in] Referenz auf die ID der Schnittstelle mit der auf die Komponente zugegriffen werden soll.

ppv [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die in
riid angeforderte Schnittstelle abgelegt. Im Falle eines Fehlers wird die Variable auf
Wert NULL gesetzt.

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Bei erfolgreicher Ausfiihrung erhoht die Funktion den Referenzzahler der Komponente automatisch um 1. Sobald
die Applikation die Schnittstellen bzw. die Komponenten nicht mehr bendtigt, muss der in ppv zuriickgegebene
Zeiger mit Rel ease wieder freigegeben werden.

7.2.2. AddRef

Diese Funktion erhoht den Referenzzahler der Komponente um 1.

ULONG AddRef ( void );

Riickgabewert
Funktion gibt den momentanen Wert vom Referenzzahler zuriick.

Anmerkung

Die Funktion muss immer dann aufgerufen werden, wenn die Applikation eine Kopie eines Schnittstellenzeigers
anlegt. Damit ist sichergestellt, dass die Komponente so lange weiter existiert, bis die letzte Referenz darauf
freigegeben ist. Freigegeben wird eine Schnittstelle, bzw. die damit verbundene Komponente durch Aufruf der
Funktion Rel ease.

7.2.3. Release

Diese Funktion verringert den Referenzzahler der Komponente um 1. Wenn der Referenzzdhler den Wert 0
erreicht, wird die Komponente freigegeben.

ULONG Rel ease ( void );

Riickgabewert
Funktion gibt den momentanen Wert vom Referenzzahler zuriick.

Anmerkung

Der von der Applikation verwendete Zeiger auf die Schnittstelle ist nach Aufruf dieser Funktion nicht mehr
giltig und darf nicht weiter verwendet werden. Dies gilt auch dann, wenn die Funktion einen Wert groRer als 0
zurickgibt, d.h. die Komponente durch diesen Aufruf selbst nicht freigegeben wird.
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7.3. Schnittstellen der Gerateverwaltung

7.3.1. IVciDeviceManager

Die Schnittstelle wird fiir den Zugriff auf den Geratemanager des VCl verwendet. Ein Zeiger auf diese
Schnittstelle wird von der API-Funktion Vci Cet Devi ceManager bereitgestellt. Die ID der Schnittstelle
ist] I D_I Vci Devi ceManager .

EnumbDevices

Diese Funktion erstellt ein Objekt zum Auflisten aller beim VClI registrierten Gerate.
HRESULT EnunDevi ces( | Vci EnunDevi ce** ppEnunDevi ce )

Tabelle 13. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

ppEnumDevice | [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die
Schnittstelle | Vci EnunDevi ce der Gerételiste abgelegt. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 14. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
OpenDevice

Diese Funktion 6ffnet ein Gerat.

HRESULT OpenDevi ce (
REFVCI |1 D rvVcii dDev,
| Vci Devi ce** ppDevice )

Tabelle 15. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

rVciidDev [in] Referenz auf die eindeutige ID des zu 6ffnenden Controllers.

ppDevice [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die Schnittstelle
| Vci Devi ce des VCI-Gerdtemanagers abgelegt. Im Falle eines Fehlers wird die Variable auf
Wert NULL gesetzt.

Tabelle 16. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die ID des zu 6ffnenden Gerates kann mit der Funktion | Vci EnunDevi ce: : Next bestimmt werden (siehe
Verfugbare Gerate auflisten, S. 6).
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7.3.2. IVciEnumDevice

Die Schnittstelle dient zum Auflisten aller momentan beim VCl angemeldeten Gerate (Funktionsweise siehe
Verflighare Gerate auflisten, S. 6) Die ID der Schnittstelle ist | | D_| Vci EnunDevi ce.

Next

Diese Funktion ermittelt die Beschreibung zu einem oder mehreren Geraten aus der Gerateliste und erhoht
einen internen Index, so dass ein folgender Aufruf der Funktion die Beschreibung zu den jeweils ndchsten
Geraten zurickgibt.

HRESULT Next (

Ul NT32 dwNurel em
PVCI DEVI CElI NFO paDevl nf o,
PUI NT32 pdwret ched );

Tabelle 17. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

dwNumeElem | [in] Anzahl von Listen-Elementen, die bei diesem Aufruf ermittelt werden sollen.

paDevinfo [out] Zeiger auf Array mit mindestens dwNumElem Elementen vom Typ VCI DEVI CElI NFO. Bei
erfolgreicher Ausfiihrung speichert die Funktion die individuellen Informationen zu den
Geraten in diesem Speicherbereich.

pdwFetched | [out] Zeiger auf Variable, in der die Funktion bei erfolgreicher Ausfiihrung die tatsachlich ermittelten
Elemente speichert.

Tabelle 18. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
VCl _E_NO_MORE_| TEMS | Keine weiteren Eintrage verflighar oder das Listenende erreicht

Anmerkung

Im Parameter pdwFetched kann die Funktion dem Wert NULL (ibergeben werden, wenn im Parameter
dwNumeElem der Wert 1 angegeben ist.

Skip

Diese Funktion Uberspringt eine bestimmte Anzahl von Eintrdgen in der Gerateliste.

HRESULT Skip ( U NT32 dwNurEl em);

Tabelle 19. Parameter

Parameter Richtung Beschreibung

dwNumeElem [in] Anzahl zu Uberspringender Elemente

Tabelle 20. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
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Riickgabewert Beschreibung

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or

Anmerkung

Verwendung der Funktion ist nur bei statischen Listen sinnvoll, da hier die Reihenfolge der Gerdte wahrend der
Laufzeit fest ist.

Reset

Diese Funktion setzt den internen Index auf den Anfang der Liste zurlick, so dass ein folgender Aufruf
von Next wieder das erste Element der Liste zuriickgibt.

HRESULT Reset ( void );

Tabelle 21. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or

AssignEvent

Diese Funktion weist der Gerateliste ein Ereignis zu, das immer dann in den signalisierten Zustand gesetzt wird,
wenn ein Gerat der Liste hinzugefiigt oder daraus entfernt wird.

HRESULT Assi gnEvent ( HANDLE hEvent );

Tabelle 22. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

hEvent [in] Handle vom Ereignisobjekt. Angegebener Handle muss von Windows-Funktion
CreateEvent stammen.

Tabelle 23. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or

7.3.3. IVciDevice

Die Schnittstelle bietet Funktionen zur Abfrage von allgemeinen Informationen und zum Offnen von
applikationsspezifischen Komponenten eines Adapters. Die ID der Schnittstelle ist | | D_| Vci Devi ce.

GetDevicelnfo

Diese Funktion ermittelt allgemeine Informationen (iber ein Gerat.

HRESULT Get Devi cel nfo ( PVCI DEVI CEI NFO plnfo );
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Tabelle 24. Parameter

Parameter @ Richtung | Beschreibung

pinfo [out] Zeiger auf Datenblock vom Typ VCI DEVI CEl NFQ. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die
Funktion die Informationen zum Gerat in diesem Speicherbereich.

Tabelle 25. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen liber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Err or
Anmerkung

Flr weitere Informationen (iber die von der Funktion zurtickgegebenen Daten siehe VCI DEVI CElI NFQ.
GetDeviceCaps

Diese Funktion ermittelt Informationen zu den technischen Fahigkeiten eines Gerats.

HRESULT Get Devi ceCaps ( PVCl DEVI CECAPS pCaps )

Tabelle 26. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pCaps [out] Zeiger auf Datenblock vom Typ VCI DEVI CECAPS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die
Funktion die Informationen zu den technischen Fahigkeiten in diesem Speicherbereich.

Tabelle 27. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Funktion erfolgreich ausgefiihrt Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen Uber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe VCI DEVI CECAPS.
OpenComponent

Diese Funktion 6ffnet eine applikationsspezifische Komponente des Adapters.

HRESULT OpenConponent (
REFCLSI D rci d,
REFIID riid,

PVO D* ppv )

Tabelle 28. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

rcid [in] Referenz auf die Klassen-ID der zu 6ffnenden Komponente. CLSI D_VCI BAL: Offnet Zugang zum
Bus Access Layer (BAL).

riid [in] Referenz auf die ID der Schnittstelle mit der auf die Komponente zugegriffen werden soll.
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Parameter | Richtung @ Beschreibung

ppv [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung wird der Zeiger auf die in
riid angeforderte Schnittstelle der mit rcid spezifizierten Komponente abgelegt. Im Falle eines
Fehlers wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 29. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Parameter rcid und riid sind folgende Kombinationen maoglich:
rcid: CLSI D_VCI BAL
riid: 1 1 D_I Unknown, | | D_I Bal Ohj ect .

Flr weitere Informationen zum BAL und seinen Komponenten siehe Auf Bus-Controller zugreifen, S. 18. Beachten
Sie, dass die VCl-spezifischen GUIDs initialisiert werden missen (siehe Verwendung der VCl-Header, S. 4 fur
weitere Informationen).

7.4. Schnittstellen der Kommunikationskomponenten

7.4.1. Schnittstellen fiir FIFOs
IVciFifo

Gemeinsame Schnittstelle fiir alle FIFO Komponenten. Fir eine detaillierte Beschreibung zu FIFO und
Funktionsweise siehe First-In-/First-Out-Speicher (FIFO), S. 9. Die ID der Schnittstelle ist | | D_| Vci Fi f o.

GetCapacity

Diese Funktion ermittelt die Kapazitdt des FIFOs.
HRESULT Get Capacity ( PU NT16 pwCapacity );

Tabelle 30. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pwCapacity | [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die Kapazitdt des FIFOs
zuriickgegeben wird.

Tabelle 31. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tGber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Die Funktion gibt die Anzahl der Datenelemente, die im FIFO gespeichert werden kénnen, und nicht Anzahl
der Bytes zurlick. Die GroRe eines einzelnen Datenelements kann mit der Funktion Get Ent r ySi ze ermittelt
werden.
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GetEntrySize

Diese Funktion ermittelt die GroRe eines einzelnen Datenelements im FIFO in Bytes.

HRESULT Cet EntrySize ( PUI NT16 pwSi ze );

Tabelle 32. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pwSize [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die GroRe eines einzelnen
Datenelements in Bytes zuriickgegeben wird.

Tabelle 33. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
GetFreeCount

Diese Funktion ermittelt die momentane Anzahl von freien Datenelementen im FIFO.

HRESULT Get FreeCount ( PUI NT16 pwCount );

Tabelle 34. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pwCount [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die Anzahl der freien
Datenelemente in Bytes zuriickgegeben wird. Wert gibt an, wie viele Datenelemente zusatzlich
noch in den FIFO passen.

Tabelle 35. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=V K Funktion erfolgreich ausgeftihrt Vci For mat Er r or
GetFillCount

Diese Funktion ermittelt die momentane Anzahl von belegten Datenelementen im FIFO.

HRESULT GetFill Count ( PUI NT16 pwCount );

Tabelle 36. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pwCount [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die Anzahl der belegten
Datenelemente in Bytes zurilickgegeben wird. Wert gibt an, wie viele Datenelement noch nicht
ausgelesen sind.
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Tabelle 37. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
GetFillLevel

Diese Funktion ermittelt den Fillstand des FIFOs in Prozent.

HRESULT CetFillLevel ( PUI NT16 pwiLevel );

Tabelle 38. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

pwLevel [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion der Fillstand in Prozent
zuriickgegeben wird.

Tabelle 39. Ruckgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
IVciFifo2

Die Schnittstelle | Vci Fi f 02 erweitert die Schnittstelle | Vci Fi f 0 um zusétzliche Funktionen. Die ID der
Schnittstelleist | I D_I Vci Fi f 02.

Reset

Diese Funktion |6scht den momentanen FIFO-Inhalt.

HRESULT Reset ( void );

Tabelle 40. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

I1=VCl _XK Fehler

VClI _E_ACCESSDENI ED Eine Schnittstelle ist gedffnet.
Anmerkung

Die Funktion wird nur dann erfolgreich ausgefiihrt, wenn zum Zeitpunkt des Aufrufs weder lesend noch
schreibend auf den FIFO zugegriffen wird. Bei Aufruf der Funktion darf weder die Schnittstelle | Fi f oReader
noch | Fi foW it er geéffnet sein.

IFifoReader

Die Schnittstelle wird fiir den lesenden Zugriff auf FIFOs verwendet (Beschreibung siehe Funktionsweise
Empfangs-FIFO, S. 12). Die ID der Schnittstelle ist | | D_| Fi f oReader .

Lock
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Diese Funktion wartet, bis der aufrufende Thread exklusiven Zugriff auf die Schnittstelle hat, und sperrt den
Zugriff auf die Schnittstelle fur alle anderen Threads der Applikation.

HRESULT Lock ( void );

Tabelle 41. Ruckgabewert

Riickgabewert Beschreibung
VCl _XK —

Anmerkung

Applikationen die gleichzeitig von mehreren Threads auf die Schnittstelle zugreifen, miissen den Zugriff
synchronisieren. Hierzu wird jeweils am Anfang der Lesesequenz die Funktion Lock und am Ende die Funktion
Unlock aufgerufen. Die Funktionen Get Capaci t y und Get Ent r ySi ze sind von dieser Regel ausgenommen,
da die von diesen Funktionen zuriickgegebenen Werte unveranderbar sind. Es sind mehrfach verschachtelte
Aufrufe von Lock und Unl ock méglich. Sicherstellen, dass jedem Aufruf von Lock ein Aufruf von Unl ock
folgt.

Unlock

Diese Funktion gibt den mit Lock gesperrten Zugriff auf die Schnittstelle wieder frei.

HRESULT Unl ock ( void );

Tabelle 42. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung
VCl K —

Anmerkung
Fir weitere Informationen siehe Lock.
AssignEvent

Diese Funktion weist dem FIFO ein Ereignis zu, das immer dann in den signalisierten Zustand gesetzt wird, wenn
der Fiillstand vom FIFO eine bestimmte Schwelle Uberschreitet.

HRESULT Assi gnEvent ( HANDLE hEvent );

Tabelle 43. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

hEvent [in] Handle des Objekts. Angegebener Handle muss von Windows-Funktion
Cr eat eEvent stammen.

Tabelle 44. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCQl K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung
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Der Schnittstelle kann ausschlieBlich ein Ereignis zugewiesen werden. Bei mehrfachem Aufruf der Funktion wird
ein zuvor zugewiesenes Ereignis iberschrieben. Das momentan zugewiesene Ereignis kann durch Aufruf der
Funktion mit dem Wert NULL im Parameter hEvent. Das Ereignis wird ausgelost, wenn ein Element in den FIFO
eingetragen wird und der Fiillstand dabei den eingestellten Schwellwert erreicht bzw. Gberschreitet. Flr weitere
Informationen Uber die Funktion siehe Funktionsweise Empfangs-FIFO, S. 12.

SetThreshold

Diese Funktion bestimmt die Schwelle fiir den Fillstand, bei dem das momentan zugewiesene Ereignis
signalisiert wird.

HRESULT Set Threshold ( U NT16 wrhreshold );

Tabelle 45. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

wThreshold | [in] Schwellwert bei dem das momentane mit Assi gnEvent zugewiesene Ereignis signalisiert
wird.

Tabelle 46. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Wenn der im Parameter wThreshold angegebene Wert den zuldssigen Bereich Gberschreitet, begrenzt die
Funktion den Schwellwert automatisch auf die Kapazitdt des FIFOs. Das momentan zugewiesene Ereignis wird
ausgeldst, wenn ein Datenelement in den FIFO eingetragen wird und dabei die im Parameter

wThreshold angegebene Schwelle erreicht. Flir weitere Informationen siehe Funktionsweise Empfangs-FIFO, S.
12.

GetThreshold

Diese Funktion ermittelt die eingestellte Schwelle bei der ein momentan zugewiesenes Ereignis signalisiert wird.

HRESULT Get Threshold ( PU NT16 pwThreshold );

Tabelle 47. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

pwThreshold | [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung die momentan zugewiesene Schwelle
zuriickgegeben wird.

Tabelle 48. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tGber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen siehe Set Thr eshol d.
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GetCapacity

Diese Funktion ermittelt die Kapazitdt des FIFOs.

HRESULT Get Capacity ( PU NT16 pwCapacity );

Tabelle 49. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pwCapacity | [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die Kapazitdt des FIFOs
zuriickgegeben wird.

Tabelle 50. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion gibt die Anzahl der Datenelemente, die im FIFO gespeichert werden kénnen, und nicht Anzahl
der Bytes zuriick. Die GroRe eines einzelnen Datenelements kann mit der Funktion Get Ent r ySi ze ermittelt
werden.

GetEntrySize

Diese Funktion ermittelt die GroRe eines einzelnen Datenelements im FIFO in Bytes.

HRESULT Get EntrySi ze ( PUI NT16 pwSi ze );

Tabelle 51. Parameter

Richtung | Richtung @ Beschreibung

pwSize [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die GréRe eines einzelnen
Datenelements zurtickgegeben wird.

Tabelle 52. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
GetFillCount

Diese Funktion ermittelt die momentane Anzahl der noch nicht gelesenen bzw. giiltigen Datenelemente im FIFO.

HRESULT GetFill Count ( PUI NT16 pwCount );
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Tabelle 53. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pwCount [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die momentane Anzahl
der belegten Datenelemente in Bytes zurlickgegeben wird. Wert gibt an, wie viele Datenelement
noch nicht ausgelesen sind.

Tabelle 54. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
GetFreeCount

Diese Funktion ermittelt die momentane Anzahl von freien Datenelementen im FIFO.

HRESULT Get FreeCount ( PUI NT16 pwCount );

Tabelle 55. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pwCount [out] Zeiger auf Variable, an die bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion die Anzahl der freien
Datenelemente in Bytes zuriickgegeben wird. Wert gibt an, wie viele Datenelemente zusétzlich
noch in den FIFO passen.

Tabelle 56. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Der in pwCount zurlickgegebene Wert gibt an, wie viele Elemente noch in den FIFO passen, bis dieser voll ist.
GetDataEntry

Diese Funktion liest das nachste giiltige Datenelement im FIFO.

HRESULT Get DataEntry ( PVO D pvData );

Tabelle 57. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pvData [out] Zeiger auf Pufferspeicher fir das zu lesende Datenelement. Bei Eingabe des Werts NULL entfernt
die Funktion das nachste Element im FIFO.

Tabelle 58. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
VCl _E_RXQUEUE_EMPTY | Bei Aufruf der Funktion kein Datenelement im FIFO
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Riickgabewert Beschreibung
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kopiert den Inhalt des nachsten giiltigen Datenelements in den Speicherbereich, auf den der
Parameter pvData zeigt. Der Speicherbereich muss daher mindestens so grol’ sein wie ein Datenelement im FIFO.
Die GroRe eines einzelnen Datenelements kann mit der Funktion Get Ent r ySi ze ermittelt werden.

AcquireRead

Gibt den Zeiger auf das nachste ungelesene Datenelement im FIFO und die Anzahl der Elemente zuriick, die von
dieser Position an sequenziell gelesen werden kénnen.

HRESULT AcquireRead (PVAO D* ppvData, PU NT16 pwCount );

Tabelle 59. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

ppvData [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion wird die Adresse des
ersten glltigen Elements gespeichert, das gelesen werden kann.

pwCount [out] Bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion wird der Zeiger auf die Variable gesetzt, in der die
Anzahl der giltigen Elemente gespeichert wird, die ab der in ppvData zuriickgegebenen Adresse
gelesen werden konnen.

Tabelle 60. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

VCl _E_| NVALI DARG Ungiiltiger Parameter

VCl _E_RXQUEUE_EMPTY FIFO enthalt keine weiteren giltigen Elemente.
Anmerkung

Die in ppvData zuriickgegebene Adresse kann als Zeiger auf ein Array mit pwCount Elementen verwendet
werden. Jedes Element im Array hat dabei die beim Erstellen des FIFOs angegebene Grof3e in Bytes. Da der in
ppvData zuriickgegebene Zeiger direkt auf den Speicher vom FIFO zeigt, muss sichergestellt werden, dass kein
Element auRRerhalb des giiltigen Bereichs gelesen wird.

Im Parameter pwCount kann der Wert NULL angegeben werden, wenn das Programm nur am nachsten freien
Element interessiert ist. In diesem Fall darf beim Aufruf von Rel easeRead fiir den Parameter wCount maximal
1 angegeben werden.

ReleaseRead

Diese Funktion gibt eine bestimmte Anzahl von Datenelementen ab der momentanen Leseposition im FIFO frei.

HRESULT Rel easeRead ( UI NT16 wCount );

Tabelle 61. Parameter

Parameter Richtung Beschreibung

wCount [in] Anzahl der freizugebenden Datenelemente im FIFO.
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Tabelle 62. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion aktualisiert die Leseposition im FIFO entsprechend der in wCount angegebenen Anzahl von
Elementen. Der in wCount angegebene Wert darf die von Acqui r eRead zuriickgegebene Anzahl nicht
liberschreiten, kann aber O sein, falls kein Element freigegeben werden soll.

7.5. BAL-spezifische Schnittstellen

Die folgenden Kapitel beschreiben die Schnittstellen und Funktionen fiir den Zugriff auf die Anschlisse eines
Busadapters. Einfihrende Informationen siehe Accessing the Bus Controller.

7.5.1. IBalObject

Die Schnittstelle bietet Funktionen zum Ermitteln der Eigenschaften des BAL und zum Offnen von Bus-
Controllern. Die ID der Schnittstelleist | | D_| Bal Cbj ect .

GetFeatures

Diese Funktion ermittelt die Eigenschaften vom Bus Access Layer (BAL) des Busadapters.
HRESULT Get Features ( PBALFEATURES pBal Features );

Tabelle 63. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

pBalFeatures | [out] Zeiger auf Datenblock vom Typ BALFEATURES. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die
Funktion die Eigenschaften des BAL in diesem Speicherbereich.

Tabelle 64. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen (iber die von der Funktion zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur BALFEATURES.

OpenSocket

Diese Funktion o6ffnet einen Bus-Controller und fordert von diesem eine Schnittstelle an.

HRESULT OpenSocket ( U NT32 dwBusNo, REFIID riid, PVAOD* ppv );
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Tabelle 65. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

dwBusNo [in] Nummer des zu 6ffnenden Bus-Controllers. Wert 0 wahlt den ersten Bus-Controller, Wert 1 den
zweiten Bus-Controller, usw.

riid [in] Referenz auf die ID der Schnittstelle mit der auf die Bus-Komponente zugegriffen werden soll.

ppv [out] Adresse einer Zeigervariablen. Bei erfolgreicher Ausfihrung wird der Zeiger auf die in
riid angeforderte Schnittstelle abgelegt. Im Falle eines Fehlers wird die Variable auf
Wert NULL gesetzt.

Tabelle 66. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCa K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Bei erfolgreicher Ausfiihrung erhéht die Funktion den Referenzzdhler des gedffneten Bus-Controllers automatisch
um 1. Sobald die Applikation die Schnittstellen bzw. den Bus-Controller nicht mehr bendtigt, muss der in

ppv zuriickgegebene Zeiger mit Rel ease wieder freigegeben werden. Fir Informationen Giber Anzahl und Typ
der bei einem Gerat vorhandenen Bus-Controller und mogliche Werte flir dwBusNo siehe die Beschreibung der
Datenstruktur BALFEATURES.

7.6. CAN-spezifische Schnittstellen

7.6.1. ICanSocket

Die Schnittstelle enthalt Funktionen zum Abfragen der Eigenschaften und zum Erstellen von Nachrichtenkandlen
fur einen CAN-Controller. Die ID der Schnittstelle ist | | D_| CanSocket .

GetSocketInfo

Diese Funktion ermittelt allgemeine Informationen zum Bus-Controller.
HRESULT Get Socket | nfo ( PBALSOCKETI NFO pSocket | nfo );

Tabelle 67. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pSocketinfo | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ BALSOCKETI NFQ. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die Informationen zum Bus-Controller in diesem Speicherbereich.

Tabelle 68. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fiir weitere Informationen Gber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur BALSOCKET! NFO.

GetCapabilities
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Ermittelt die Eigenschaften des CAN-Controllers.

HRESULT Get Capabilities ( PCANCAPABI LI TI ES pCanCaps );

Tabelle 69. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pCanCaps | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANCAPABI LI Tl ES. Bei erfolgreicher Ausfiihrung
speichert die Funktion die Eigenschaften des CAN-Controllers in diesem Speicherbereich.

Tabelle 70. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen (iber die von der Funktion zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur CANCAPABI LI Tl ES.

GetLineStatus

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des CAN-Controllers.

HRESULT GetLi neStatus ( PCANLI NESTATUS pLi neStatus );

Tabelle 71. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

plLineStatus | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANLI NESTATUS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Controllers in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 72. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Flr weitere Informationen (iber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur CANLI NESTATUS.

CreateChannel

Diese Funktion 6ffnet bzw. erstellt einen Nachrichtenkanal fir den CAN-Controller.

HRESULT Creat eChannel (
BOOL f Excl usi ve,
PCANCHANNEL* ppChannel );
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Tabelle 73. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

fExclusive | [in] Bestimmt, ob der Controller ausschlieBlich fiir den zu 6ffnenden Kanal verwendet wird. Wird
der Wert TRUE angegeben, kénnen nach erfolgreichem Aufruf der Funktion keine weiteren
Nachrichtenkandle mehr gedffnet werden, bis der neu erstellte Kanal wieder freigegeben wird.
Beim Wert FALSE kdnnen mehrere Nachrichtenkanale fir den CAN-Controller ge6ffnet werden.

ppChannel | [out] Adresse einer Variablen, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | CanChannel vom neu erstellten Nachrichtenkanal zugewiesen wird. Im Falle
eines Fehlers wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 74. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
I=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Das Programm, das die Funktion als erstes mit dem Wert TRUE im Parameter fExclusive aufruft, kontrolliert
exklusiv den Nachrichtenfluss auf dem CAN-Bus. Wird der Nachrichtenkanal nicht mehr bendétigt, muss der
in ppChannel zuriickgegebene Zeiger durch Aufruf der Funktion Rel ease wieder freigegeben werden. Fir
allgemeine Informationen Uber Nachrichtenkandle siehe Nachrichtenkanale, S. 21.

7.6.2. ICanSocket2

Die Schnittstelle enthalt Funktionen zum Abfragen der Eigenschaften und zum Erstellen von Nachrichtenkanalen
fur einen erweiterten CAN-Controller. Die ID der Schnittstelleist | | D_| CanSocket 2.

GetSocketInfo

Diese Funktion ermittelt allgemeine Informationen zum Bus-Controller.

HRESULT Get Socket | nfo ( PBALSOCKETI NFO pSocket | nfo );

Tabelle 75. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pSocketinfo | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ BALSOCKETI NFQ. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die Informationen zum Bus-Controller in diesem Speicherbereich.

Anmerkung

Fiir weitere Informationen Gber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur BALSOCKET! NFO.

GetCapabilities

Ermittelt die Eigenschaften des CAN-Controllers.

HRESULT Get Capabilities ( PCANCAPABI LI TI ES pCanCaps );
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Tabelle 76. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pCanCaps | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANCAPABI LI Tl ES2. Bei erfolgreicher Ausfihrung
speichert die Funktion die Informationen zum Bus-Controller in diesem Speicherbereich.

Tabelle 77. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen liber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Err or
Anmerkung

Fir weitere Informationen (iber die von der Funktion zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur CANCAPABI LI Tl ES2.

GetlineStatus

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des CAN-Controllers.

HRESULT Get Li neSt atus ( PCANLI NESTATUS2 pLineStatus );

Tabelle 78. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pLineStatus | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANLI NESTATUS2. Bei erfolgreicher Ausfiihrung
speichert die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Controllers
in diesem Speicherbereich.

Tabelle 79. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Flr weitere Informationen (iber die von der Funktion zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur CANLI NESTATUS2.

CreateChannel

Diese Funktion 6ffnet bzw. erstellt einen Nachrichtenkanal fiir den CAN-Controller.

HRESULT Creat eChannel (
BOOL f Excl usi ve,
PCANCHANNEL2* ppChannel );
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Tabelle 80. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

fExclusive [in] Bestimmt, ob der Controller ausschlieRlich fuir den zu 6ffnenden Kanal verwendet wird. Wird
der Wert TRUE angegeben, konnen nach erfolgreichem Aufruf der Funktion keine weiteren
Nachrichtenkandle mehr gedffnet werden, bis der neu erstellte Kanal wieder freigegeben wird.
Beim Wert FALSE kénnen mehrere Nachrichtenkanale fir den CAN-Controller getffnet werden.

ppChannel | [out] Adresse einer Variablen, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | CanChannel 2 vom neu erstellten Nachrichtenkanal zugewiesen wird. Im Falle
eines Fehlers wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 81. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Das Programm, das die Funktion als erstes mit dem Wert TRUE im Parameter fExclusive aufruft, kontrolliert
exklusiv den Nachrichtenfluss auf dem CAN-Bus. Wird der Nachrichtenkanal nicht mehr bendtigt, muss der
in ppChannel zuriickgegebene Zeiger durch Aufruf der Funktion Rel ease wieder freigegeben werden. Fir
allgemeine Informationen tber Nachrichtenkanéle siehe Nachrichtenkanale, S. 21.

7.6.3. ICanControl

Grundlegende Informationen lber die Funktionsweise der Komponente siehe Control Unit. Die ID der
Schnittstelleist | | D_| CanCont rol .

DetectBaud

Diese Funktion ermittelt die aktuelle Bitrate vom CAN-Bus, mit dem der Adapter verbunden ist.

HRESULT Det ect Baud (
Ul NT16 wTi neout Ms,
PCANBTRTABLE pBtrTable );

Tabelle 82. Parameter

Parameter Richtung = Beschreibung

wTimeoutMs | [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden zwischen zwei Empfangs-Nachrichten auf dem Bus.

pBtrTable [in/out] Zeiger auf initialisierte Struktur vom Typ CANBTRTABLE mit vordefiniertem Satz von zu
testenden Bus-Timing-Werten.

Tabelle 83. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung
VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen Uber den Fehlercode liefert die Funktion

Vci For mat Er r or
VCI _E NOT_| MPLEMENTED | Funktion wird vom Geréat nicht unterstitzt

VCl _E_TI MEQUT Keine Kommunikation auf dem Bus wahrend der in wTimeoutMs angegebenen Zeit

Anmerkung
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Bei erfolgreicher Ausfiihrung enthalt Feld bindex der Struktur CANBTRTABLE den Tabellenindex der gefundenen
Bus-Timing-Werte. Die Werte an der entsprechenden Position in den Tabellen abBtr0 und abBtr1 kdnnen
anschlieRend zur Initialisierung des CAN-Controllers mit | ni t Li ne verwendet werden.

Vor einem Aufruf kénnen in bindex zusatzliche Parameter liber die Betriebsart angegeben werden, die von

der zu erkennenden Bitrate verwendet wird. Gultig ist entweder CAN_OPMODE_L OASPEED oder 0, falls keine
Low-Speed-Ankopplung gewiinscht ist. Die Funktion kann im undefinierten Zustand oder nach einem Reset vom
Controller aufgerufen werden. Fiir weitere Informationen zur automatischen Erkennung der Bitrate siehe "Im
Netzwerk ermittelte Bitrate bestimmen" unter Steuereinheit, S. 29.

InitLine

Diese Funktion gibt die Betriebsart und Bitrate des CAN-Controllers an.

HRESULT I nitLine ( PCANI NI TLI NE pl ni t Param);

Tabelle 84. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

plnitParam | [in] Zeiger auf die initialisierte Struktur vom Typ CANI NI TLI NE. Feld bOpMode bestimmt
die Betriebsart, Felder bBtRegO und bBtReg1 die Bitrate vom CAN-Controller. Flr weitere
Informationen Uber die Felder siehe Beschreibung der Datenstruktur CANI NI TLI NE.

Tabelle 85. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Die Funktion setzt die Controller-Hardware entsprechend der Funktion Reset Li ne zuriick. Der Controller wird
mit angegeben Werten neu initialisiert. Fir die Werte fir die Bus-Timing-Register BTRO und BTR1 bzw. die

dafiir definierten Konstanten fir die CiA bzw. CANopen spezifizierten Bitraten sowie weitere Informationen zur
Einstellung der Bitrate siehe Bitrate festlegen, S. 31.

ResetlLine

Diese Funktion setzt den CAN-Controller und die Nachrichtenfilter der Steuereinheit in den Ausgangszustand
zurtick.

HRESULT ResetLine ( void );

Tabelle 86. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen siehe Controller stoppen (bzw. zuriicksetzen), S. 31.

StartLine
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Diese Funktion startet den CAN-Controller.

HRESULT StartLine ( void );

Tabelle 87. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fiir weitere Informationen siehe Steuereinheit, S. 29.

Stopline

Diese Funktion stoppt den CAN-Controller.

HRESULT St opLine ( void );

Tabelle 88. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Im Gegensatz zu Reset Li ne werden beim Stoppen des Controllers die eingestellten Nachrichtenfilter nicht
verandert. Flr weitere Informationen siehe Steuereinheit, S. 29.

GetlineStatus

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des CAN-Controllers.

HRESULT Get Li neSt atus ( PCANLI NESTATUS pLi neStatus );

Tabelle 89. Parameter

Parameter

Richtung

Beschreibung

plineStatus

[out]

Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANLI NESTATUS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Controllers in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 90. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VQ _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Riickgabewert
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Die Funktion kann zu jedem beliebigen Zeitpunkt aufgerufen werden, auch vor dem ersten Aufruf einer der
Funktionen InitLine oder DetectBaud. Fiir weitere Informationen Uber die von der Funktion zuriickgegebenen
Daten siehe Beschreibung der Datenstruktur CANLI NESTATUS.

SetAccFilter

Diese Funktion stellt einen der Akzeptanzfilter des CAN-Controllers ein.

HRESULT Set AccFilter (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 91. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER_STD wird mit der 11-Bit-, mit CAN_
FI LTER_EXT der 29-Bit-Filter ausgewahlt.

dwCode [in] Bitmuster der zu akzeptierenden CAN-Identifier einschlieBlich RTR-Bit.

dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das

entsprechende Bit in dwCode nicht fiir den Vergleich herangezogen. Hat es den Wert 1, ist es
beim Vergleich relevant.

Tabelle 92. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

AddFilterlds

Diese Funktion tragt eine oder mehrere CAN-Nachrichten-IDs (CAN-ID) in die 11- oder 29-Bit-Filterliste des
CAN-Controllers ein.

HRESULT AddFilterlds (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 93. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER_STDwird der 11-Bit-,
mit CAN_FI LTER EXT der 29-Bit-Filter ausgewahlt.

dwCode [in] Bitmuster der zu registrierenden CAN-Identifier einschlieflich RTR-Bit.

dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das
entsprechende Bit in dwCode nicht berlicksichtigt. Aber wenn es den Wert 1 hat, ist es relevant.
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Tabelle 94. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

Remkilterlds
Diese Funktion entfernt eine oder mehrere CAN-Nachrichten-IDs (CAN-ID) aus der 11- oder 29-Bit-Filterliste des

CAN-Controllers.

HRESULT Renfilterlds (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 95. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER_STD wird der 11-Bit-, mit CAN_
FI LTER_EXT der 29-Bit-Filter ausgewahlt.

dwCode [in] Bitmuster der zu entfernenden CAN-Identifier einschlieRlich RTR-Bit.

dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das

entsprechende Bit in dwCode nicht beriicksichtigt. Aber wenn es den Wert 1 hat, ist es relevant.

Tabelle 96. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

I=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenkanéle, S. 21.

7.6.4. ICanControl2

Grundlegende Informationen Gber die Funktionsweise der Komponente siehe Steuereinheit, S. 29. Die ID der
Schnittstelleist | | D_| CanCont r ol 2.

DetectBaud

Diese Funktion ermittelt die aktuelle Bitrate vom CAN-Bus, mit dem der Adapter verbunden ist.

HRESULT Det ect Baud (

Ul NT8 bOpMbde
Ul NT8 bExMbde
Ul NT16 WTi meout Ms,

PCANBTPTABLE pBt pTabl e );
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Tabelle 97. Parameter

Parameter

Richtung

Beschreibung

bOpMode

(in]

Vom Controller zur Erkennung verwendete Betriebsart.

CAN_OPMCDE_L OWNSPEED: CAN-Controller verwendet Low-Speed-Busankopplung.

bExMode

[in]

Vom Controller zur Erkennung verwendete erweiterte Betriebsart. Falls vom Controller
unterstitzt, kann hier eine logische Kombination aus einer oder mehreren der folgenden
Konstanten angegeben werden:

CAN_EXMODE_FASTDATA: Erlaubt hohere Bitraten fiir das Datenfeld.

CAN_EXMODE_NONI SO Verwendung von nicht ISO-konformen Nachrichten-Frames. Die
Option ist ausschlieBlich bei alteren CAN-FD-Controllern mit der Eigenschaft CAN _
FEATURE_NONI SOFRMverfugbar.

Wird der Wert CAN_EXMODE_ DI SABLED angegeben, erfolgt keine Erkennung der schnellen
Datenbitrate. Der Wert muss auch bei allen Controllern angegeben werden, die keine
erweiterte CAN-FD-Betriebsart unterstiitzen. Siehe Beschreibung zum Feld dwFeatures der
Struktur CANCAPABI LI Tl ES2.

wTimeoutMs

(in]

Maximale Wartezeit in Millisekunden zwischen zwei Empfangs-Nachrichten auf dem Bus.

pBtpTable

[in/out]

Zeiger auf initialisierte Struktur vom Typ CANBTPTABLE mit vordefinierten, zu testenden
Bus-Timing-Werten.

Tabelle 98. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung
VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen Uber den Fehlercode liefert die Funktion

Vci For mat Er r or

VClI _E_NOT_| MPLEMENTED | Funktion wird vom Gerét nicht unterstuitzt

vCl _E_TI MEQUT

Keine Kommunikation auf dem Bus wahrend der angegebenen Zeit.

Anmerkung

Bei erfolgreicher Ausfiihrung enthalt Feld bindex der Struktur CANBTPTABLE den Tabellenindex der gefundenen
Bus-Timing-Werte. Die Werte an der entsprechenden Position in der Tabelle kdnnen anschlieRend zur
Initialisierung des CAN-Controllers mit | ni t Li ne verwendet werden. Die Funktion kann im undefinierten
Zustand oder nach einem Reset vom Controller aufgerufen werden. Fiir weitere Informationen zur
automatischen Erkennung der Bitrate siehe" Im Netzwerk ermittelte Bitrate bestimmen" unter Steuereinheit,

S. 29.

InitLine

Diese Funktion stellt die Betriebsart und Bitrate des CAN-Controllers und die Vorgabe- bzw. Reset-Werte fir die
Betriebsart der Nachrichtenfilter ein.

HRESULT I nitLine ( PCANI NI TLI NE2 pl nitParam);

Tabelle 99. Parameter

Parameter | Richtung

Beschreibung

plnitParam | [in]

Zeiger auf Struktur vom Typ CANI NI TLI NE2 mit den zur Konfiguration von Betriebsart, Bitrate
und Nachrichtenfilter notwendigen Parametern. Fiir weitere Informationen Uber die Felder siehe
Beschreibung der Datenstruktur CANI NI TLI NE2.
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Tabelle 100. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=Vl K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion setzt die Controller-Hardware entsprechend der Funktion Reset Li ne zuriick. Der Controller
wird mit angegeben Werten initialisiert. Fir weitere Informationen zum Einstellen der Bitrate siehe
Bitrate festlegen, S. 31.

Resetline

Diese Funktion setzt den CAN-Controller und die Nachrichtenfilter der Steuereinheit in den Ausgangszustand
zurtick.

HRESULT ResetLine ( void );

Tabelle 101. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen siehe Controller stoppen (bzw. zuriicksetzen), S. 31.
StartLine

Diese Funktion startet den CAN-Controller.

HRESULT StartLine ( void );

Tabelle 102. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fiir weitere Informationen siehe Controller starten, S. 30.
Stopline

Diese Funktion stoppt den CAN-Controller.

HRESULT St opLine ( void );
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Tabelle 103. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Im Gegensatz zu Reset Li ne werden beim Stoppen des Controllers die eingestellten Nachrichtenfilter nicht
verandert. Flr weitere Informationen siehe Steuereinheit, S. 29.

GetLineStatus

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des CAN-Controllers.

HRESULT Get Li neSt atus ( PCANLI NESTATUS2 pLineStatus );

Tabelle 104. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

plLineStatus | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANLI NESTATUS?2. Bei erfolgreicher Ausfihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Controllers in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 105. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VC _ XK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kann zu jedem beliebigen Zeitpunkt aufgerufen werden, auch vor dem ersten Aufruf einer
der Funktionen | ni t Li ne oder Det ect Baud. Fir weitere Informationen Gber die von der Funktion
zuriickgegebenen Daten siehe Beschreibung der Datenstruktur CANLI NESTATUS2.

GetFilterMode

Diese Funktion ermittelt die aktuelle Betriebsart vom Nachrichtenfilter der Steuereinheit.

HRESULT Get Filt er Mode (
U NT8 bSel ect,
PUl NT8 pbMbde );

Tabelle 106. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Auswahl des Filters. Mit CAN_FI LTER_STD wird der 11-Bit-, mit CAN_FI LTER_EXT der
29-Bit-Filter ausgewahlt.

pbMode [out] Zeiger auf Variable des Typs Ul NT8. Bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion wird der
Wert der momentan eingestellten Betriebsart zugewiesen. Fiir weitere Informationen tiber den
zuriickgegebenen Wert siehe Beschreibung der Funktion Set Fi | t er Mode.
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Tabelle 107. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise von Nachrichtenfiltern siehe Nachrichtenfilter, S. 38.
SetFilterMode
Diese Funktion stellt die Betriebsart des Nachrichtenfilters der Steuereinheit ein.
HRESULT Set Filter Mode (
U NT8 bSel ect,

U NT8 bNewhbde
PU NT8 pbPrevibde );

Tabelle 108. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Auswabhl des Filters. Mit CAN_FI LTER_STDwird der 11-Bit-, mit CAN_FI LTER_EXT der
29-Bit-Filter ausgewahlt.

bNewMode [in] Parameter bestimmt neue Betriebsart fir den ausgewahlten Filter. Eine der folgenden
Konstanten kann angegeben werden:

CAN_FI LTER_LCOCK: Filter sperrt alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA,
unabhangig von der ID. Die anderen Nachrichtentypen wie z. B. CAN_ MSGTYPE_I| NFOsind
nicht betroffen und werden immer durchgelassen.

CAN_FI LTER_PASS: Filter ist vollstandig getffnet und lasst alle Datennachrichten durch.

CAN_FI LTER | NCL: Filter lasst alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA durch,
deren IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder in der Filterliste eingetragen sind
(d.h. alle registrierten IDs). Andere Nachrichtentypen sind davon nicht betroffen und werden
immer durchgelassen.

CAN_FI LTER_EXCL: Filter sperrt alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA deren
IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder die in der Filterliste eingetragen sind (d.h.
alle registrierten IDs). Andere Nachrichtentypen sind davon nicht betroffen und werden immer
durchgelassen.

pbPrevMode | [out] Zeiger auf Variable des Typs Ul NT8. Bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion wird der
Wert der letzten eingestellten Betriebsart zugewiesen. Der Parameter ist optional und kann
auf NULL gesetzt werden, falls dieser Wert nicht benotigt wird.

Tabelle 109. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCQ _XK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine detaillierte Beschreibung zu FIFO und Funktionsweise siehe Nachrichtenfilter, S. 38.
SetAccFilter

Diese Funktion stellt einen der Akzeptanzfilter des CAN-Controllers ein.
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HRESULT Set AccFilter (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 110. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER _STD wird mit der 11-Bit-, mit CAN_
FI LTER_EXT der 29-Bit-Filter ausgewabhlt.

dwCode [in] Bitmuster der zu akzeptierenden CAN-Identifier einschlieBlich RTR-Bit.

dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das

entsprechende Bit in dwCode nicht fur den Vergleich herangezogen. Hat es den Wert 1, ist es
beim Vergleich relevant.

Tabelle 111. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

AddFilterlds
Diese Funktion tragt eine oder mehrere CAN-Nachrichten-IDs (CAN-ID) in die 11- oder 29-Bit-Filterliste der

Steuereinheit ein.

HRESULT AddFilterlds (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 112. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER_STD wird der 11-Bit-, mit CAN_
FI LTER _EXT der 29-Bit-Filter ausgewabhlt.

dwCode [in] Bitmuster der zu registrierenden Identifier einschlieflich RTR-Bit.

dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das
entsprechende Bit in dwCode nicht berlicksichtigt. Aber wenn es den Wert 1 hat, ist es relevant.

Tabelle 113. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _XK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung
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Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

RemfFilterlds

Diese Funktion entfernt eine oder mehrere CAN-Nachrichten-1Ds (CAN-ID) aus der 11- oder 29-Bit-Filterliste der
Steuereinheit.

HRESULT RenfFilterlds (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 114. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER _STDwird der 11-Bit-, mit CAN_
FI LTER_EXT der 29-Bit-Filter ausgewabhlt.

dwCode [in] Bitmuster der zu entfernenden Identifier einschlieBlich RTR-Bit.

dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das

entsprechende Bit in dwCode nicht beriicksichtigt. Aber wenn es den Wert 1 hat, ist es relevant.

Tabelle 115. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

7.6.5. ICanChannel

Die Schnittstelle bietet Funktionen zum Erstellen eines Nachrichtenkanals. Grundlegende Informationen
iber die Funktionsweise der Komponente siehe Nachrichtenkanale, S. 21. Die ID der Schnittstelle
ist| I D_I CanChannel .

Initialize
Diese Funktion initialisiert den Empfangs- und Sende-FIFO des Nachrichtenkanals.

HRESULT Initialize ( U NT16 WRxFi foSize, U NT16 wrIxFifoSize );

Tabelle 116. Parameter

Parameter Richtung Beschreibung
WRxFifoSize [in] GroRRe des Empfangs-FIFOs in Anzahl CAN-Nachrichten.
wTxFifoSize [in] GrofRRe des Sende-FIFOs in Anzahl CAN-Nachrichten.
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Tabelle 117. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
VCl _E_| NVALI DARG | Der Wert im Parameter wRxFifoSize muss groBer O sein.

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or

Anmerkung

Die angegebenen Werte bestimmen ausschlieBlich die untere Grenze fiir die GroRBe des entsprechenden FIFOs.
Die tatsachliche GrofRe ist gegebenenfalls groBer als angegeben, da der Speicher fiir die FIFOs seitenweise
reserviert wird und diese immer vollstandig genutzt werden. Fiir weitere Informationen siehe First-In-/First-
Out-Speicher (FIFO), S. 9. Im Parameter wRxFifoSize muss ein Wert gréRer 0 gesetzt werden. Andernfalls

gibt die Funktion einen Fehlercode zuriick. Wird kein Sende-FIFO bendtigt, z.B. weil der Controller in der
Betriebsart listen-only betrieben wird, kann in wTxFifoSize der Wert 0 gesetzt werden.

Activate

Diese Funktion aktiviert den Nachrichtenkanal und verbindet den Empfangs- und Sende-FIFO mit dem CAN-
Controller.

HRESULT Activate ( void );

Tabelle 118. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

StandardmaRig ist der Nachrichtenkanal nach dem Erstellen bzw. nach dessen Initialisierung deaktiviert und
vom Bus getrennt. Um den Kanal mit dem Bus zu verbinden, muss der Bus aktiviert werden. Fiir weitere
Informationen siehe Nachrichtenkaniéle, S. 21.

Deactivate

Diese Funktion deaktiviert den Nachrichtenkanal und trennt den Empfangs- und Sende-FIFO vom CAN-Controller.

HRESULT Deactivate ( void );

Tabelle 119. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Nach Deaktivierung des Kanals kdnnen keine weiteren Nachrichten mehr gesendet und empfangen werden.

GetReader
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Diese Funktion ermittelt einen Zeiger auf die Schnittstelle | Fi f oReader vom Empfangs-FIFO des
Nachrichtenkanals.

HRESULT Get Reader ( |FifoReader** ppReader );

Tabelle 120. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

ppReader | [out] Adresse einer Variablen, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | Fi f oReader vom Empfangs-FIFO zugewiesen wird. Im Falle eines Fehlers wird
die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 121. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen liber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Err or
Anmerkung

Ein Aufruf der Funktion ist erfolgreich, wenn der Kanal mit der Funktion | ni ti al i ze initialisiert ist. Wird der
von der Funktion zuriickgegebene Zeiger nicht mehr benétigt, muss der Zeiger mit Rel ease wieder freigegeben
werden.

GetWriter

Diese Funktion ermittelt einen Zeiger auf die Schnittstelle | Fi f oW i t er vom Sende-FIFO des
Nachrichtenkanals.

HRESULT CGetWiter ( IFifoWiter** ppWiter );

Tabelle 122. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

ppWriter [out] Adresse einer Variable, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die Schnittstelle
| Fi foWiter vom Sende-FIFO zugewiesen wird. Im Falle eines Fehlers wird die Variable auf
Wert NULL gesetzt.

Tabelle 123. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCa _ XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Ein Aufruf der Funktion ist erfolgreich, wenn der Kanal mit der Funktion | ni t i al i ze initialisiert ist. Wird der
von der Funktion zuriickgegebene Zeiger nicht mehr bendétigt, muss der Zeiger mit Rel ease wieder freigegeben
werden.

GetStatus

Diese Funktion ermittelt den aktuellen Zustand des Nachrichtenkanals und des CAN-Controllers, mit dem der
Nachrichtenkanal verbunden ist.
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HRESULT Get St atus ( PCANCHANSTATUS pStatus );

Tabelle 124. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pStatus [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANCHANSTATUS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Nachrichtenkanals in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 125. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=Vl K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kann zu jedem beliebigen Zeitpunkt aufgerufen werden, auch vor dem ersten Aufruf der
Funktion I ni ti al i ze. Flir weitere Informationen tber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe
Beschreibung der Struktur CANCHANSTATUS.

7.6.6. ICanChannel2

Die Schnittstelle bietet Funktionen zum Erstellen eines Nachrichtenkanals. Grundlegende Informationen Uber die
Funktionsweise der Komponente siehe Message Channels. Die ID der Schnittstelle ist | | D_| CanChannel 2.
Initialize

Diese Funktion initialisiert den Empfangs- und Sende-FIFO des Nachrichtenkanals.

HRESULT Initialize (
Ul NT32 dwRxFi foSi ze,
Ul NT32 dwTxFi foSi ze
U NT32 dwFilterSize
U NT8 bFilterMde );

Tabelle 126. Parameter

Parameter Richtung @ Beschreibung

dwRxFifoSize | [in] GroflRe des Empfangs-FIFOs in Anzahl CAN-Nachrichten.

dwTxFifoSize | [in] GroRe des Sende-FIFOs in Anzahl CAN-Nachrichten.

dwfilterSize | [in] Anzahl der von der Filterliste unterstltzten 29-Bit-Nachrichten-IDs. Die 11-Bit-Filterliste

unterstltzt alle 2048 moglichen Nachrichten-IDs. Bei Eingabe von Wert 0 werden keine
Filterlisten angelegt. In diesem Fall ist die exakte Filterung nicht moéglich. Die Filterung mit
Akzeptanzfilter ist hiervon nicht betroffen.
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Parameter Richtung @ Beschreibung

bFilterMode | [in] Vorgabewert fiir Betriebsart des Nachrichtenfilters. Eine der folgenden Konstanten kann
angegeben werden:

CAN_FI LTER _LQOCK: Filter sperrt alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA,
unabhangig von der ID. Die anderen Nachrichtentypen wie z. B. CAN_ MSGTYPE_| NFOsind
nicht betroffen und werden immer durchgelassen.

CAN_FI LTER_PASS: Filter ist vollstandig getffnet und lasst alle Nachrichten durch.

CAN_FI LTER I NCL: Filter Iasst alle Nachrichten vom Typ CAN_NMSGTYPE_DATA durch,
deren IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder in der Filterliste eingetragen sind
(d.h. alle registrierten IDs). Andere Nachrichtentypen sind davon nicht betroffen und werden
immer durchgelassen.

CAN_FI LTER_EXCL: Filter sperrt alle Datennachrichten, deren IDs entweder im
Akzeptanzfilter freigeschaltet oder in der Filterliste eingetragen sind (d.h. alle registrierten
IDs). Andere Nachrichtentypen sind davon nicht betroffen und werden immer durchgelassen.
Die Filterbetriebsart kann mit der Konstante CAN_FI LTER_SRRA. kombiniert werden. Der
Nachrichtenkanal empfangt dann alle Self-Reception-Nachrichten, die von anderen Kanalen an
den Controller gesendet werden. Wenn CAN_FI LTER_SRRA nicht angegeben ist, empfangt
der Kanal ausschlieBlich seine eigenen Self-Reception-Nachrichten.

Tabelle 127. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

I=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
VCI _E | NVALI DARG | Der Wert im Parameter dwRxFifoSize muss groRer 0 sein.

Anmerkung

Die in dwRxSize bzw. dwTxSize angegebenen Werte bestimmen ausschlief3lich die untere Grenze fir die GroRle
des entsprechenden FIFOs. Die tatsachliche GroRe ist gegebenenfalls grofRer als angegeben, da der Speicher fiir
die FIFOs seitenweise reserviert wird und diese immer vollstandig genutzt werden. Fiir weitere Informationen
siehe First-In-/First-Out-Speicher (FIFO), S. 9. Im Parameter dwRxFifoSize muss ein Wert groRer 0 gesetzt werden.
Andernfalls gibt die Funktion einen Fehlercode zurlick. Wird kein Sende-FIFO bendtigt, z.B. weil der Controller in
der Betriebsart listen-only betrieben wird, kann in dwTxFifoSize der Wert 0 gesetzt werden.

Activate

Diese Funktion aktiviert den Nachrichtenkanal und verbindet den Empfangs- und Sende-FIFO mit dem CAN-
Controller.

HRESULT Activate ( void );

Tabelle 128. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

StandardmaRig ist der Nachrichtenkanal nach dem Erstellen bzw. nach dessen Initialisierung deaktiviert und
vom Bus getrennt. Um den Kanal mit dem Bus zu verbinden, muss der Bus aktiviert werden. Fiir weitere
Informationen siehe Nachrichtenkanile, S. 21.
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Deactivate

Diese Funktion deaktiviert den Nachrichtenkanal und trennt den Empfangs- und Sende-FIFO vom CAN-Controller.

HRESULT Deactivate ( void );

Tabelle 129. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=Vl K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Nach Deaktivierung des Kanals kdnnen keine weiteren Nachrichten mehr gesendet und empfangen werden.
GetReader

Diese Funktion ermittelt einen Zeiger auf die Schnittstelle | Fi f oReader vom Empfangs-FIFO des
Nachrichtenkanals.

HRESULT Cet Reader ( | FifoReader** ppReader );

Tabelle 130. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

ppReader | [out] Adresse einer Variablen, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | Fi f oReader vom Empfangs-FIFO zugewiesen wird. Im Falle eines Fehlers wird
die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 131. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Ein Aufruf der Funktion ist erfolgreich, wenn der Kanal mit der Funktion I ni ti al i ze. Wird der von der
Funktion zuriickgegebene Zeiger nicht mehr benétigt, muss der Zeiger mit Rel ease wieder freigegeben
werden.

GetWriter

Diese Funktion ermittelt einen Zeiger auf die Schnittstelle | Fi f oW i t er vom Sende-FIFO des
Nachrichtenkanals.

HRESULT CGetWiter ( IFifoWiter** ppWiter );
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Tabelle 132. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

ppWriter [out] Adresse einer Variable, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | Fi f oW i t er vom Sende-FIFO zugewiesen wird. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 133. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Ein Aufruf der Funktion ist erfolgreich, wenn der Kanal mit der Funktion | ni ti al i ze initialisiert ist. Wird der
von der Funktion zuriickgegebene Zeiger nicht mehr bendétigt, muss der Zeiger mit Rel ease wieder freigegeben
werden.

GetStatus

Diese Funktion ermittelt den aktuellen Zustand des Nachrichtenkanals und des CAN-Controllers, mit dem der
Nachrichtenkanal verbunden ist.

HRESULT Cet Status ( PCANCHANSTATUS2 pStatus );

Tabelle 134. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pStatus [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ CANCHANSTATUS?Z. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Nachrichtenkanals in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 135. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kann zu jedem beliebigen Zeitpunkt aufgerufen werden, auch vor dem ersten Aufruf der
Funktion | ni ti al i ze. Fur weitere Informationen tber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe
Beschreibung der Struktur CANCHANSTATUS2.

GetControl

Diese Funktion 6ffnet die Steuereinheit des Controllers, mit dem der Nachrichtenkanal verbunden ist.

HRESULT Get Control ( PCANCONTROL2* ppCanCtrl );
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Tabelle 136. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

ppCanCtrl | [out] Adresse einer Variable, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | CanCont r ol 2 von der geéffneten Steuereinheit zugewiesen wird. Im Falle eines
Fehlers wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 137. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Steuereinheit eines Controllers kann zu einer bestimmten Zeit ausschlieRlich einmal ge6éffnet werden. Wird
die Steuereinheit nicht mehr benétigt, muss der in ppCanCtrl zuriickgegebene Zeiger durch Aufruf der Funktion
Rel ease wieder freigegeben werden.

GetFilterMode

Diese Funktion ermittelt die aktuelle Betriebsart des Nachrichtenkanals.

HRESULT Get Filt er Mode (
U NT8 bSel ect,
PUI NT8 pbMbde );

Tabelle 138. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Auswahl des Filters. Mit CAN_FI LTER_STD wird der 11-Bit-, mit CAN_FI LTER _EXT der
29-Bit-Filter ausgewahlt

pbMode [out] Zeiger auf Variable des Typs Ul NT8. Bei erfolgreicher Ausfihrung der Funktion wird der
Wert der momentan eingestellten Betriebsart zugewiesen. Fiir weitere Informationen liber den
zuriickgegebenen Wert siehe Beschreibung der Funktion Set Fi | t er Mbde.

Tabelle 139. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen Gber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise von Nachrichtenfiltern siehe Nachrichtenfilter, S. 38.
SetFilterMode
Diese Funktion stellt die Betriebsart des Nachrichtenkanals ein.
HRESULT Set Fil t er Mode (
U NT8 bSel ect,

U NT8 bNewibde,
PU NT8 pbPrevibde );
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Tabelle 140. Parameter

Parameter Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Auswahl des Filters. Mit Wert CAN_FI LTER_STDwird der 11-Bit- und mit
Wert CAN_FI LTER_EXT wird der 29-Bit-Filter ausgewahlt.

bNewMode | [in] Parameter bestimmt neue Betriebsart flr ausgewdhlten Filter. Eine der folgenden Konstanten
kann angegeben werden:

CAN_FI LTER_LOCK: Filter sperrt alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA,
unabhéngig von der ID. Die anderen Nachrichtentypen wie z. B. CAN_MSGTYPE_| NFOsind
nicht betroffen und werden immer durchgelassen.

CAN_FI LTER _PASS: Filter ist vollstéandig gedffnet und ldsst alle Nachrichten durch.

CAN_FI LTER_I NCL: Filter lasst alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA durch,
deren IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder in der Filterliste eingetragen sind
(d.h. alle registrierten IDs). Andere Nachrichtentypen sind davon nicht betroffen und werden
immer durchgelassen.

CAN_FI LTER_EXCL.: Filter sperrt alle Nachrichten vom Typ CAN_MSGTYPE_DATA deren
IDs entweder im Akzeptanzfilter freigeschaltet oder die in der Filterliste eingetragen sind (d.h.
alle registrierten IDs). Andere Nachrichtentypen sind davon nicht betroffen und werden immer
durchgelassen.

pbPrevMode | [out] Zeiger auf Variable des Typs Ul NT8. Bei erfolgreicher Ausfiihrung der Funktion wird der
Wert der letzten eingestellten Betriebsart zugewiesen. Der Parameter ist optional und kann
auf NULL gesetzt werden, falls dieser Wert nicht bendtigt wird.

Tabelle 141. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise von Nachrichtenfiltern siehe Nachrichtenfilter, S. 38.
SetAccFilter

Diese Funktion stellt den 11- oder 29-Bit-Akzeptanzfilter des CAN-Nachrichtenkanals ein.

HRESULT Set AccFilter (
U NT8 bSel ect,
U NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 142. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER_STDwird der 11-Bit-,
mit CAN_FI LTER_EXT wird der 29-Bit-Filter ausgewahlt.
dwCode [in] Bitmuster der zu akzeptierenden CAN-ldentifier einschlieBlich RTR-Bit.
dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das

entsprechende Bit in dwCode nicht fiir den Vergleich herangezogen. Hat es den Wert 1, ist es
beim Vergleich relevant.
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Tabelle 143. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Flr eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

RemfFilterlds

Diese Funktion entfernt eine oder mehrere CAN-Nachrichten-I1Ds (CAN-ID) aus der 11- oder 29-Bit-Filterliste des
Nachrichtenkanals.

HRESULT RenfFilterlds (
U NT8 bSel ect,
Ul NT32 dwCode,
U NT32 dwivask );

Tabelle 144. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

bSelect [in] Wahlt den Akzeptanzfilter aus. Mit CAN_FI LTER _STD wird der 11-Bit-,
mit CAN_FI LTER _EXT wird der 29-Bit-Filter ausgewahlt.
dwCode [in] Bitmuster der zu entfernenden CAN-Identifier einschlieBlich RTR-Bit.
dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das

entsprechende Bit in dwCode nicht berlicksichtigt. Wenn es den Wert 1 hat, ist es relevant.

Tabelle 145. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Flr eine ausfiihrliche Beschreibung zur Funktionsweise des Filters und der Werte fiir die Parameter dwCode und
dwMask siehe Nachrichtenfilter, S. 38.

7.6.7. ICanScheduler

T Die Schnittstelle bietet Funktionen zum Erstellen, Starten und Stoppen der zyklischen Sendeliste eines CAN-
Controllers. Grundlegende Informationen lber die Funktionsweise der Komponente siehe Zyklische Sendeliste, S.
42. Die ID der Schnittstelle ist | I D_| CanSchedul er.

Resume

Diese Funktion startet den Sendetask der zyklischen Sendeliste und damit den Sendevorgang fiir alle momentan
registrierten Sendeobjekte.

HRESULT Resume ( void );
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Tabelle 146. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kann zum gleichzeitigen Start aller registrierten Sendeobjekte verwendet werden. Hierzu werden
vor Aufruf der Funktion alle Sendeobjekte mit der Funktion St ar t Message in gestarteten Zustand versetzt. Ein
nachfolgender Aufruf dieser Funktion garantiert dann einen zeitgleichen Start aller registrierten Sendeobjekte.

Suspend

Diese Funktion stoppt den Sendetask der zyklischen Sendeliste und damit den Sendevorgang fiir alle momentan
registrierten Sendeobjekte.

HRESULT Suspend ( void );

Tabelle 147. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion stoppt alle Sendeobjekte gleichzeitig.
Reset

Diese Funktion stoppt den Sendetask und entfernt alle Sendeobjekte aus der zyklischen Sendeliste.

HRESULT Reset ( void );

Tabelle 148. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
GetStatus

Diese Funktion ermittelt den aktuellen Zustand des Sendetasks und aller registrierten Sendeobjekte einer
zyklischen Sendeliste.

HRESULT Get St atus ( PCANSCHEDULERSTATUS pStatus );
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Tabelle 149. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pStatus [out] Zeiger auf die Struktur vom Typ CANSCHEDUL ERSTATUS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung
speichert die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand aller
Sendeobjekte in diesem Speicherbereich.

Tabelle 150. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion gibt im Array CANSCHEDULERSTATUS. abMsgSt at den Zustand aller Sendeobjekte zuriick.

Der von der Funktion AddMessage zurlickgegebene Listenindex wird verwendet, um den Zustand eines
Sendeobjekts abzufragen, d.h. das Arrayelement abMsgSt at [ | ndex] enthilt den Zustand des Sendeobjekts
mit dem angegebenen Index. Fiir weitere Informationen (iber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe
Beschreibung der Datenstruktur CANSCHEDUL ERSTATUS.

AddMessage

Diese Funktion fugt der zyklischen Sendeliste ein neues Sendeobjekt hinzu.

HRESULT AddMessage (
PCANCYCLI CTXMSG pMessage,
PUI NT32 pdw ndex );

Tabelle 151. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pMessage | [in] Zeiger auf initialisierte Struktur vom Typ CANCYCLI CTXMSGmit dem zyklischen Sendeobjekt.

pdwindex | [out] Zeiger auf Variable des Typs UINT32. Bei erfolgreicher Ausfiihrung gibt die Funktion den
Listenindex vom neu hinzugefligten Sendeobjekt dieser Variablen zuriick. Im Falle eines
Fehlers wird die Variable auf Wert OX FFFFFFFF gesetzt. Dieser Index wird flr alle weiteren
Funktionsaufrufe benotigt.

Tabelle 152. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VO _ XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tGber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Der zyklische Sendevorgang des neu hinzugefligten Sendeobjekts beginnt nach erfolgreichem Aufruf der
Funktion St ar t Message. Gleichzeitig muss die Sendeliste aktiv sein (siehe Resune).

RemMessage

Diese Funktion stoppt die Bearbeitung eines Sendeobjekts und entfernt es aus der zyklischen Sendeliste.

HRESULT Remvessage ( U NT32 dw ndex );
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Tabelle 153. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

dwindex [in] Listenindex des zu entfernenden Sendeobjekts. Der Listenindex muss von einem friiheren Aufruf
der Funktion AddMessage stammen.

Tabelle 154. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in dwindex angegebene Listenindex ungiltig und darf nicht weiter verwendet
werden.

StartMessage

Diese Funktion startet die Bearbeitung eines Sendeobjekts der zyklischen Sendeliste.

HRESULT StartMessage ( Ul NT32 dw ndex, U NT16 dwCount );

Tabelle 155. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

dwindex [in] Listenindex des zu startenden Sendeobjekts. Der Listenindex muss von einem friiheren Aufruf der
Funktion AddMessage stammen.

dwCount [in] Anzahl der zyklischen Sendewiederholungen. Beim Wert 0 wird der Sendevorgang endlos
wiederholt. Der angegeben Wert muss im Bereich 0 bis 65535 liegen.

Tabelle 156. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VC _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Der zyklische Sendevorgang startet ausschlieSlich dann, wenn der Sendetask bei Aufruf der Funktion aktiv ist. Ist
der Sendetask inaktiv, wird der Sendevorgang bis zum nachsten Aufruf der Funktion Resune verzogert.

StopMessage

Diese Funktion stoppt die Bearbeitung eines Sendeobjekts der zyklischen Sendeliste.

HRESULT St opMessage ( U NT32 dw ndex );

Tabelle 157. Parameter

Richtung | Richtung @ Beschreibung

dwindex | [in] Listenindex des zu stoppenden Sendeobjekts. Der Listenindex muss von einem fritheren Aufruf der
Funktion AddMessage stammen.
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Tabelle 158. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or

7.6.8. ICanScheduler2

Die Schnittstelle bietet Funktionen zum Erstellen, Starten und Stoppen der zyklischen Sendeliste eines
erweiterten CAN-Controllers. Grundlegende Informationen tiber die Funktionsweise der Komponente siehe
Zyklische Sendeliste, S. 42. Die ID der Schnittstelle ist | | D_I CanSchedul er.

Resume

Diese Funktion startet den Sendetask der zyklischen Sendeliste und damit den Sendevorgang fiir alle momentan
registrierten Sendeobjekte.

HRESULT Resure ( void );

Tabelle 159. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kann zum gleichzeitigen Start aller registrierten Sendeobjekte verwendet werden. Hierzu werden
vor Aufruf der Funktion alle Sendeobjekte mit der Funktion St ar t Message in gestarteten Zustand versetzt. Ein
nachfolgender Aufruf dieser Funktion garantiert dann einen zeitgleichen Start aller registrierten Sendeobjekte.

Suspend

Diese Funktion stoppt den Sendetask der zyklischen Sendeliste und damit den Sendevorgang fiir alle momentan
registrierten Sendeobjekte.

HRESULT Suspend ( void );

Tabelle 160. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion stoppt alle Sendeobjekte gleichzeitig.
Reset

Diese Funktion stoppt den Sendetask und entfernt alle Sendeobjekte aus der zyklischen Sendeliste.

HRESULT Reset ( void );
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Tabelle 161. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
GetStatus

Diese Funktion ermittelt den aktuellen Zustand des Sendetasks und aller registrierten Sendeobjekte einer
zyklischen Sendeliste.

HRESULT Get Status ( PCANSCHEDULERSTATUS2 pStatus );

Tabelle 162. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pStatus [out] Zeiger auf die Struktur vom Typ CANSCHEDUL ERSTATUS?2. Bei erfolgreicher Ausfiihrung
speichert die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand aller
Sendeobjekte in diesem Speicherbereich.

Tabelle 163. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion gibt im Array CANSCHEDULERSTATUS2. abMsgSt at den Zustand aller Sendeobjekte zurlick.
Der von der Funktion AddMessage zuriickgegebene Listenindex wird verwendet, um den Zustand eines
Sendeobjekts abzufragen, d.h. das Arrayelement abMsgSt at [ | ndex] enthilt den Zustand des Sendeobjekts
mit dem angegebenen Index. Fir weitere Informationen tiber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe
Beschreibung der Datenstruktur CANSCHEDUL ERSTATUS2.

AddMessage

Diese Funktion fugt der zyklischen Sendeliste ein neues Sendeobjekt hinzu.

HRESULT AddMessage (
PCANCYCLI CTXMS&2 pMessage,
PUI NT32 pdw ndex );

Tabelle 164. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

pMessage | [in] Zeiger auf initialisierte Struktur vom Typ CANCYCLI CTXMSG2 mit dem zyklischen Sendeobjekt.

pdwindex | [out] Zeiger auf Variable des Typs UINT32. Bei erfolgreicher Ausfiihrung gibt die Funktion den
Listenindex vom neu hinzugefiigten Sendeobjekt dieser Variablen zuriick. Im Falle eines
Fehlers wird die Variable auf Wert OXFFFFFFFF gesetzt. Dieser Index wird flr alle weiteren
Funktionsaufrufe benotigt.

Seite 102 von 141 4.02.0250.10022 Version 1.6



CAN-spezifische Schnittstellen VCI: C++ Software Version 4

Tabelle 165. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Der zyklische Sendevorgang des neu hinzugefligten Sendeobjekts beginnt nach erfolgreichem Aufruf der
Funktion St ar t Message. Gleichzeitig muss die Sendeliste aktiv sein (siehe Resune).

RemMessage

Diese Funktion stoppt die Bearbeitung eines Sendeobjekts und entfernt es aus der zyklischen Sendeliste.

HRESULT Remvessage ( U NT32 dw ndex );

Tabelle 166. Parameter

Parameter | Richtung @ Beschreibung

dwindex [in] Listenindex des zu entfernenden Sendeobjekts. Der Listenindex muss von einem friiheren Aufruf
der Funktion AddMessage stammen.

Tabelle 167. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in dwindex angegebene Listenindex ungultig und darf nicht weiter verwendet
werden.

StartMessage

Diese Funktion startet die Bearbeitung eines Sendeobjekts der zyklischen Sendeliste.

HRESULT StartMessage ( Ul NT32 dw ndex, U NT16 dwCount );

Tabelle 168. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

dwindex [in] Listenindex des zu startenden Sendeobjekts. Der Listenindex muss von einem fritheren Aufruf der
Funktion AddMessage stammen.

dwCount [in] Anzahl der zyklischen Sendewiederholungen. Beim Wert 0 wird der Sendevorgang endlos
wiederholt. Der angegeben Wert muss im Bereich 0 bis 65535 liegen.

Tabelle 169. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=V K Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
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Anmerkung

Der zyklische Sendevorgang startet ausschlieRRlich dann, wenn der Sendetask bei Aufruf der Funktion aktiv ist. Ist
der Sendetask inaktiv, wird der Sendevorgang bis zum nachsten Aufruf der Funktion Resune verzogert.

StopMessage

Diese Funktion stoppt die Bearbeitung eines Sendeobjekts der zyklischen Sendeliste.

HRESULT St opMessage ( U NT32 dw ndex );

Tabelle 170. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

dwindex [in] Listenindex des zu stoppenden Sendeobjekts. Der Listenindex muss von einem fritheren Aufruf
der Funktion AddMessage stammen.

Tabelle 171. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or

7.7. LIN-spezifische Schnittstellen

7.7.1. ILinSocket

Die Schnittstelle enthalt Funktionen zum Abfragen der Eigenschaften und zum Erstellen von
Nachrichtenmonitoren fiir einen LIN-Controller. Die ID der Schnittstelle ist | | D_I Li nSocket .

GetSocketInfo

Diese Funktion ermittelt allgemeine Informationen zum Bus-Controller.
HRESULT Get Socket | nfo ( PBALSOCKETI NFO pSocket|nfo );

Tabelle 172. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

pSocketinfo | [out] Zeiger auf die Struktur vom Typ BALSOCKETI NFOQ. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die
Funktion die Informationen zum Bus-Controller in diesem Speicherbereich.

Tabelle 173. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V _XK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen (iber die von der Funktion zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur BALSOCKETI NFO.

GetCapabilities
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Ermittelt die Eigenschaften des LIN-Controllers.

HRESULT Get Capabilities ( PLINCAPABI LI TIES pLinCaps );

Tabelle 174. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

plLinCaps [out] Zeiger auf die Struktur vom Typ LI NCAPABI LI Tl ES. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die
Funktion die Eigenschaften des LIN-Controllers in diesem Speicherbereich.

Tabelle 175. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Fir weitere Informationen (iber die von der Funktion zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur L1 NCAPABI LI Tl ES.

GetLineStatus

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des LIN-Controllers.

HRESULT GetLi neStatus ( PLI NLI NESTATUS pLi neStatus );

Tabelle 176. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

plLineStatus | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ LI NLI NESTATUS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Controllers in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 177. Rickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Flr weitere Informationen (iber die von der Funktion zuriickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur L1 NLI NESTATUS.

CreateMonitor

Diese Funktion erstellt einen Nachrichtenmonitor fir den LIN-Controller.

HRESULT Creat eMoni tor (
BOOL f Excl usi ve,
PLI NMONI TOR* ppMbnitor );
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Tabelle 178. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

fExclusive | [in] Bestimmt ob der Controller exklusiv fiir den neu erstellten Monitor verwendet wird. Wird
der Wert TRUE angegeben, kénnen nach erfolgreichem Aufruf der Funktion keine weiteren
Nachrichtenmonitore mehr erstellt werden, bis der neu generierte Monitor wieder freigegeben
wird. Beim Wert FALSE kénnen beliebig viele Nachrichtenmonitore fir den LIN-Controller
erstellt werden.

ppMonitor | [out] Adresse einer Variable, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | Li nMbni t or von dem neu erstellten Monitor zugewiesen wird. Im Falle eines
Fehlers wird die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 179. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fur weitere Informationen siehe Nachrichtenmonitore, S. 46.

7.7.2. ILinControl

Die Schnittstelle bietet Funktionen zur Konfiguration und zur Steuerung eines LIN-Controllers. Grundlegende
Informationen lber die Funktionsweise der Komponente siehe Steuereinheit, S. 49. Die ID der Schnittstelle
istI 1 D_ILinControl.

InitLine

Diese Funktion gibt die Betriebsart und Bitrate des LIN-Controllers an.

HRESULT I nitLine ( PLIN N TLINE plnitParam);

Tabelle 180. Parameter

Parameter

Richtung

Beschreibung

plnitParam

[in]

Zeiger auf die initialisierte Struktur vom Typ LI NI NI TLI NE. Das Feld bOpMode bestimmt die
Betriebsart und das Feld wBitrate die Bitrate vom LIN-Controller. Fiir weitere Informationen tber
die Felder siehe Beschreibung der Datenstruktur LI NI NI TLI NE.

Tabelle 181. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCa XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion setzt intern die Controllerhardware entsprechend der Funktion Reset Li ne zurtick und initialisiert
den LIN-Controller mit den in plnitParam angegebenen Werten.

ResetlLine

Diese Funktion setzt den LIN-Controller in den Ausgangszustand zurick.
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HRESULT ResetLine ( void );

Tabelle 182. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen liber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Err or
Anmerkung

Fiir weitere Informationen siehe Steuereinheit, S. 49.
StartLine

Diese Funktion startet den LIN-Controller.

HRESULT StartLine ( void );

Tabelle 183. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC XK Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Der Aufruf der Funktion ist nur dann erfolgreich, wenn der LIN-Controller mit der Funktion

I ni t Li ne konfiguriert ist. Nach erfolgreichem Aufruf der Funktion ist der LIN-Controller aktiv mit dem Bus
verbunden (online). Eingehende Nachrichten werden an alle aktiven Nachrichtenmonitore weitergeleitet bzw.
Sendenachrichten an den Bus ausgegeben. Fiir weitere Informationen siehe Nachrichtenmonitore, S. 46.

Stopline

StoplLine

HRESULT St opLine ( void );

Tabelle 184. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tGber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Fur weitere Informationen siehe Nachrichtenmonitore, S. 46.
WriteMessage

Diese Funktion sendet die angegeben Nachricht entweder direkt an den mit dem Controller verbundenen
LIN-Bus, oder tragt die Nachricht in die Antworttabelle des Controllers ein.
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HRESULT WiteMessage (BOOL fSend, PLINMSG pLinMsg );

Tabelle 185. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

fSend [in] Bestimmt, ob Nachricht direkt auf den Bus Gbertragen wird, oder ob sie in Antworttabelle des
Controllers eingetragen wird. Mit TRUE wird die Nachricht direkt gesendet, mit FALSE wird die
Nachricht in die Antworttabelle eingetragen.

pLinMsg [in] Zeiger auf initialisierte Struktur vom Typ LI NMSGmit der zu sendenden LIN-Nachricht.

Tabelle 186. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC K Funktion erfolgreich ausgefiihrt

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or

GetlineStatus

Diese Funktion ermittelt die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des LIN-Controllers.

HRESULT Cet Li neStatus ( PLI NLI NESTATUS pLi neStatus );

Tabelle 187. Parameter

Parameter | Richtung | Beschreibung

plLineStatus | [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ LI NLI NESTATUS. Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert
die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des Controllers in
diesem Speicherbereich.

Tabelle 188. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VC _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or
Anmerkung

Flr weitere Informationen (iber die zurlickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur L1 NLI NESTATUS.

7.7.3. ILinMonitor

Die Schnittstelle bietet Funktionen zum Erstellen eines Nachrichtenmonitors. Fiir weitere Informationen
Uber die Funktionsweise der Komponente siehe Nachrichtenmonitore, S. 46. Die ID der Schnittstelle
ist| I D_I Li nMoni tor.

Initialize

Diese Funktion initialisiert den Empfangs-FIFO des Monitors.

HRESULT Initialize ( U NT16 wRxSi ze );
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Tabelle 189. Parameter

Parameter Richtung Beschreibung

WRXxSize [in] GroRRe des Empfangs-FIFOs in Anzahl CAN-Nachrichten.

Tabelle 190. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
VCl _E_| NVALI DARG | Der Wert im Parameter wRxSize muss gréRer O sein.

1=VCl _K Fehler, weitere Informationen {iber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For mat Er r or

Anmerkung

Der im Parameter wRxSize angegebene Wert bestimmt die untere Grenze fiir die GréRe des FIFOs. Die
tatsachliche GroRe ist gegebenenfalls groRer als angegeben, da der Speicher fiir die FIFOs seitenweise reserviert
wird und diese immer vollstandig genutzt werden. Die GroRe eines Elements im FIFO entspricht immer der GroRRe
der Struktur L1 NVMSG

Activate

Diese Funktion aktiviert den Nachrichtenmonitor und verbindet den Empfangs-FIFO mit dem LIN-Controller.

HRESULT Activate ( void );

Tabelle 191. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

StandardmaRig ist der Nachrichtenmonitor nach dem Erstellen bzw. nach dessen Initialisierung deaktiviert und
vom Bus getrennt. Um den Monitor mit dem Bus zu verbinden, muss der Bus aktiviert werden. Fiir weitere
Informationen siehe Nachrichtenmonitore, S. 46.

Deactivate

Diese Funktion deaktiviert den Nachrichtenmonitor und verbindet den Empfangs-FIFO mit dem LIN-Controller.

HRESULT Deactivate ( void );

Tabelle 192. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=VCl _K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion Vci For nat Er r or
Anmerkung

Wenn der Monitor deaktiviert ist, empfangt dieser keine weiteren Nachrichten vom LIN-Controller.

GetReader
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Diese Funktion ermittelt einen Zeiger auf die | Fi f oReader vom Empfangs-FIFO des Nachrichtenmonitors.

HRESULT Get Reader ( |FifoReader** ppReader );

Tabelle 193. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

ppReader | [out] Adresse einer Variablen, der bei erfolgreicher Ausfiihrung ein Zeiger auf die
Schnittstelle | Fi f oReader vom Empfangs-FIFO zugewiesen wird. Im Falle eines Fehlers wird
die Variable auf Wert NULL gesetzt.

Tabelle 194. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V K Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Ein Aufruf der Funktion ist erfolgreich, wenn der Monitor mit der Funktion | ni ti al i ze initialisiert ist. Wird
der von der Funktion zuriickgegebene Zeiger nicht mehr benétigt, muss der Zeiger mit Rel ease wieder
freigegeben werden.

GetStatus

Diese Funktion ermittelt den aktuellen Zustand des Nachrichtenmonitors und des LIN-Controllers, mit dem der
Nachrichtenmonitor verbunden ist.

HRESULT Cet Status ( PLI NMONI TORSTATUS pStatus );

Tabelle 195. Parameter

Parameter = Richtung | Beschreibung

pStatus [out] Zeiger auf Speicherbereich vom Typ LI NMONI TORSTATUS. Bei erfolgreicher Ausfihrung
speichert die Funktion die aktuellen Einstellungen und den momentanen Zustand des
Nachrichtenmonitors in diesem Speicherbereich.

Tabelle 196. Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCl _ K Funktion erfolgreich ausgefiihrt
1=V _XK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion VVci For mat Er r or
Anmerkung

Die Funktion kann zu jedem beliebigen Zeitpunkt aufgerufen werden, auch vor dem ersten Aufruf der
Funktion | ni ti al i ze. Fur weitere Informationen tber die zuriickgegebenen Daten siehe Beschreibung der
Datenstruktur LI NMONI TORSTATUS.
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8. Datenstrukturen

8.1. VClI-spezifische Datentypen

Die Deklaration aller VCl-spezifischen Datentypen und Konstanten ist in den Dateien vcitype.h und
restype.h enthalten.

8.1.1. VCIID
Der Datentyp beschreibt eine VCl-weit eindeutige ID bzw. eine VCl-spezifische lokal eindeutige ID (LUID).

typedef union VCID
{ LU D AsLui d;

| NT64 Asl nt 64
} vCID, *PVClID

Element Richtung Beschreibung
AsLuid [out] ID in Form einer LUID. Datentyp LUID ist in Windows definiert.
AsInt64 [out] ID als vorzeichenbehaftete 64-Bit-Ganzzahl.

8.1.2. VCIVERSIONINFO

Die Struktur beschreibt die Versionsinformationen.

t ypedef struct _VClI VERSI ONI NFO
{ U NT32 Vci Maj or Ver si on;
Ul NT32 Vci M nor Ver si on;
Ul NT32 Vci Rel easeNunber ;
Ul NT32 Vci Bui | dNunber ;
U NT32 GsMaj or Ver si on;
Ul NT32 GsM nor Ver si on;
Ul NT32 GsBui | dNunber ;
Ul NT32 GsPlatformd;
} VCI VERSI ONI NFO, *PVClI VERSI ONI NFG,

Element Richtung Beschreibung
VciMajorVersion [out] Hauptversionsnummer des VCI
VciMinorVersion [out] Nebenversionsnummer des VCI
VciRevNumber [out] Revisionsnummer des VCI
VciBuildNumber [out] Build-Nummer des VCI
OsMajorVersion [out] Hauptversionsnummer des Betriebssystems
OsMinorVersion [out] Nebenversionsnummer des Betriebssystems
OsBuildNumber [out] Build-Versionsnummer des Betriebssystems
OsPlatformld [out] Plattform-ID

8.1.3. VCIDEVICEINFO

Die Struktur beschreibt allgemeine Informationen zu einem Gerat.

4.02.0250.10022 Version 1.6 Seite 111 von 141



VCl: C++ Software Version 4

VCl-spezifische Datentypen

typedef struct _VCl DEVI CEI NFO

{ VvCID Vci oj ectld;
GUI D Devi ced ass;
U NT8 Driver Maj or Ver si on;
U NT8 Dri ver M nor Ver si on;
Ul NT16 Dri verBui |l dVersi on

Ul NT8
Ul NT8
Ul NT8
Ul NT8
uni on

{

CHAR AsChar[ 16];
GU D AsCui d;

} Uni queHar dwar el d;

Har dwar eBr anchVer si on
Har dwar eMaj or Ver si on;
Har dwar eM nor Ver si on;
Har dwar eBui | dVer si on

_Uni queHar dwar el d

CHAR Descri ption[128];

CHAR Manuf acturer[126];

U NT16 Driver Rel easeVersion

* PVCl DEVI CEl NFQ,

} VCI DEVI CElI NFQ,

Element Richtung | Beschreibung

VciObjectld [out] Eindeutige VCI-ID des Gerats. Das VCI weist jedem gestarteten Gerat zur Laufzeit
eine systemweit eindeutige ID zu. Diese ID dient als Schlussel fiir spatere Zugriffe
auf das Gerat.

DeviceClass [out] ID der Gerateklasse. Jeder Geratetreiber kennzeichnet seine Gerateklasse in Form
einer global eindeutigen ID (GQUI D). Unterschiedliche Typen von Geraten geh6ren
unterschiedlichen Kategorien an.

DriverMajorVersion [out] Hauptversionsnummer des Geratetreibers

DriverMinor\Version [out] Nebenversionsnummer des Geratetreibers

DriverReleaseVersion [out] Release-Nummer des Geratetreibers

DriverBuildVersion [out] Build-Nummer des Geratetreibers

HardwareBranchVersion | [out] Branch-Versionsnummer der Hardware

HardwareMajorVersion | [out] Hauptversionsnummer der Hardware

HardwareMinorVersion [out] Nebenversionsnummer der Hardware

HardwareBuildVersion [out] Build-Versionsnummer der Hardware

UniqueHardwareld [out] Eindeutige ID des Gerats. Jedes Gerat hat eine eindeutige ID bzw. Seriennummer,
die z. B. zur Unterscheidung von zwei unterschiedlichen Karten der gleichen Klasse
verwendet werden kann. Der Wert kann dabei entweder als GUI D oder als
Zeichenkette interpretiert werden. Wenn die ersten beiden Bytes die Zeichen HW
enthalten, handelt es sich um eine Seriennummer in Form einer ASCII-Zeichenkette
nach ISO-8859-1 (Latin-1).

Description [out] Weitergehende Beschreibung zum Geréat in Form einer O-terminierten ASCII-
Zeichenkette nach 1SO-8859-1 (Latin-1).

Manufacturer [out] Hersteller-ID in Form einer O-terminierten ASCll-Zeichenkette nach 1ISO-8859-1
(Latin-1).

8.1.4. VCIDEVICECAPS

Die Struktur beschreibt die technische Ausstattung eines Gerats.
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t ypedef struct _VCl DEVI CECAPS

{

U NT16 BusCtrl Count;
U NT16 BusCtrl Types[VCl _MAX BUSCTRL] ;
} VCl DEVI CECAPS,

* PVCI DEVI CECAPS;

Element Richtung

Beschreibung

BusCtrlCount | [out]

Anzahl der verfligbaren Bus-Controller

BusCtriTypes | [out]

Tabelle mit bis zu VCI _MAX_BUSCTRL 16-Bit Werten, die den Typ des jeweiligen Controllers
beschreiben. Giiltige Eintrage der Tabelle liegen im Bereich von 0 bis BusCtrlCount-1. Die
oberen 8 Bit jeden Werts der Tabelle definieren den Typ des unterstiitzen Busses, die

unteren 8 Bit den Typ des verwendeten Controllers. Mit den in vcitype.h definierten Makros
VCl _BUS_TYPE bzw. VCI _CTL_TYPE kann der Typ des Busses bzw. der Typ des Controllers
aus den Tabellenwerten extrahiert werden. Fir vordefinierte Konstanten fiir alle moglichen
Bus- und Controller-Typen siehe in vcitype.h.

8.2. BAL-spezifische Datentypen

Die Deklaration aller BAL-spezifischen Datentypen und Konstanten ist in den Dateien baltype.h enthalten.

8.2.1. BALFEATURES

Der Datentyp beschreibt die Eigenschaften des Bus-Access-Layer (BAL) eines Controllers.

typedef struct _BALFEATURES

{

U NT16 FwVaj or Ver si on;
U NT16 FwM nor Ver si on;
U NT16 BusSocket Count;
U NT16 BusSocket Type[ BAL_MAX SCOCKETS] ;

} BALFEATURES, *PBALFEATURES;

Element Richtung | Beschreibung

FwMajorVersion | [out] Hauptversionsnummer der BAL-Firmware

FwMinorVersion | [out] Nebenversionsnummer der BAL-Firmware

BusSocketCount | [out] Anzahl der verfligbaren Bus-Controller

BusSocketType [out] Tabelle mit bis zu BAL_MAX_SOCKETSL 16-Bit Werten, die den Typ des jeweiligen
Controllers beschreiben. Giiltige Eintrage der Tabelle liegen im Bereich von 0
bis BusSocketCount-1. Die oberen 8 Bit jeden Werts der Tabelle definieren den Typ des
unterstitzen Busses, die unteren 8 Bit den Typ des Controllers. Mit den in vcitype.h
definierten Makros VCI _BUS_TYPE bzw. VCl _CTL_TYPE kann der Typ des Busses bzw.
der Typ des Controllers aus den Tabellenwerten extrahiert werden. AuBerdem enthalt die
Datei die vordefinierten Konstanten fiir die méglichen Bus- und Controller-Typen.

ANMERKUNG

Wenn der Wert im Feld BusSocketCount nicht mit dem Wert im Feld
VCl DEVI CECAPS. BusCt r | Count ubereinstimmt, stellt der BAL nicht alle auf dem Gerat
vorhandenen Controller zur Verfligung.

8.2.2. BALSOCKETINFO

Der Datentyp beschreibt Informationen zu den ge6ffneten Bus-Controllern.
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typedef struct _BALSOCKETI NFO
{
VCI I D Qbi d;
U NT16 Type;
Ul NT16 BusNo;
} BALSOCKETI NFO, *PBALSOCKETI NFO,

Element | Richtung | Beschreibung

Obid [out] Eindeutige ID des Controllers. Die ID ist nur giiltig, bis die letzte Referenz auf das libergeordnete
BAL-Objekt freigegeben ist.

Type [out] Typ des Anschlusses. Die oberen 8 Bit jeden Werts definieren den Typ des Busses, die unteren

8 Bit den Typ des Controllers. Mit den in vcitype.h definierten Makros VCI _BUS_CTRL bzw.
VCI _CTL_TYPE kann der Typ des Busses bzw. der Typ des Controllers aus den Tabellenwerten
extrahiert werden. AuBerdem enthalt die Datei vcitype.h die vordefinierten Konstanten fir die
moglichen Bus- und Controller-Typen.

BusNo [out] Anzahl der Bus-Controller. Gultige Werte: 0 bis BALFEATURES. BusSocket Count -1.

8.3. CAN-spezifische Datentypen

Die Deklaration aller CAN-spezifischen Datentypen und Konstanten ist in den Dateien cantype.h enthalten.

8.3.1. CANCAPABILITIES
Der Datentyp beschreibt die Eigenschaften eines CAN-Anschlusses.

typedef struct _CANCAPABI LI TI ES
{

U NT16 wCtrl Type;

U NT16 wBusCoupl i ng;

U NT16 dwFeat ures;

U NT32 dwCl ockFr eq;

Ul NT32 dwTscDi vi sor

Ul NT32 dwCnsDi vi sor;

U NT32 dwivaxCnsTi cks;

Ul NT32 dwDt xDi vi sor;

Ul NT32 dwivaxDt xTi cks;
} CANCAPABI LI TI ES1, *PCANCAPABI LI Tl ES;

Seite 114 von 141 4.02.0250.10022 Version 1.6



CAN-spezifische Datentypen

VCI: C++ Software Version 4

Element

Richtung

Beschreibung

wCtrlType

[out]

Typ des CAN-Controllers. Der Wert dieses
Feldes entspricht einer in cantype.h definierten
CAN_TYPE_ Konstanten.

wBusCoupling

[out]

Typ der Busankopplung. Fiir die Busankopplung
sind folgende Werte definiert:

CAN_BUSC_LOWSPEED

CAN-Controller hat eine Low-Speed-
Ankopplung.

CAN_BUSC_HI GHSPEED

CAN-Controller hat eine High-Speed-
Ankopplung

dwFeatures

[out]

Unterstiitzte Funktionen. Wert ist eine logische
Kombination aus einer oder mehreren der
folgenden Konstanten:

CAN_FEATURE_STDOREXT

CAN-Controller unterstiitzt 11- oder
29-Bit-Nachrichten, aber nicht beide
Formate gleichzeitig.

CAN_FEATURE_STDANDEXT

CAN-Controller unterstitzt 11- oder
29-Bit-Nachrichten gleichzeitig.

CAN_FEATURE_RMI'FRAME

CAN-Controller unterstiitzt RTR-
Nachrichten (Remote-Transmission-
Request).

CAN_FEATURE _ERRFRANE

CAN-Controller gibt Fehlernachrichten
zuriick.

CAN_FEATURE_BUSLOAD

CAN-Controller unterstitzt
Berechnung der Bus-Last.

CAN_FEATURE_I DFI LTER

CAN-Controller erlaubt exakte
Filterung von Nachrichten.

CAN_FEATURE_LI STONLY

CAN-Controller unterstitzt
Betriebsart Listen Only.

CAN_FEATURE_SCHEDULER

Zyklische Sendeliste bereitgestellt.

CAN_FEATURE_GENERRFRM

CAN-Controller unterstiitzt
Generierung von Fehler-Frames.

CAN_FEATURE_DELAYEDTX

CAN-Controller unterstitzt
verzogertes Senden von Nachrichten.

CAN_FEATURE_SI NGLESHOT

CAN-Controller unterstitzt
Nachrichten vom Typ Single Shot.
Bei Nachrichten vom Typ Single
Shot unternimmt der Controller
keine weiteren Sendeversuche, falls
die Nachricht nicht beim ersten
Sendeversuch tbertragen wird.

CAN_FEATURE_HI GHPRI OR

CAN-Controller unterstitzt Senden
von Nachrichten mit hoher Prioritat.
Nachrichten mit hoher Prioritat
werden vom Controller einem
Sendepuffer zugewiesen, der Vorrang
gegenlber Nachrichten im normalen
Sendepuffer hat.

CAN_FEATURE_AUTOBAUD

CAN-Controller unterstitzt
hardwareseitig die automatische
Erkennung der Bitrate. Ist dieses

Bit gesetzt und der Controller mit
einem laufenden System verbunden,
erkennt der Controller die Bitrate

4.02.0250.10022 Version 1.6

Seite 115 von 141



VCl: C++ Software Version 4

CAN-spezifische Datentypen

Element

Richtung

Beschreibung

selbststandig und kann ohne Angabe
von Bit-Timing-Parametern initialisiert
werden (sieche CANI NI TLI NE).

dwClockFreq

[out]

Frequenz in Hertz des priméaren Taktgebers

dwTscDivisor

[out]

Divisor fuir den Zeitstempelzahler (Time Stamp
Counter). Die Auflésung der Zeitstempel von
CAN-Nachrichten berechnet sich aus dem hier
angegebenen Wert geteilt durch die Frequenz des
primaren Taktgebers.

dwCmsDivisor

[out]

Divisor fir den Taktgeber der zyklischen
Sendeliste. Die Frequenz der zyklischen Sendeliste
berechnet sich aus der Frequenz des primaren
Taktgebers geteilt durch den hier angegebenen
Wert. Wenn keine zyklische Sendeliste vorhanden
ist, enthalt das Feld den Wert 0.

dwCmsMaxTicks

[out]

Maximale Zykluszeit der zyklischen Sendeliste
in Timer-Ticks. Wenn keine zyklische Sendeliste
vorhanden ist, enthalt das Feld den Wert 0.

dwDtxDivisor

[out]

Divisor fur den Taktgeber zum verzogerten
Senden von CAN-Nachrichten. Die Auflésung
des Timers zum verzbégerten Senden berechnet
sich aus dem hier angegebenen Wert geteilt
durch die Frequenz des primaren Taktgebers.
Wenn verzogertes Senden nicht unterstiitzt wird,
enthélt das Feld den Wert 0.

dwDtxMaxTicks

[out]

Maximale Verzogerungszeit in Anzahl Timer-Ticks.
Wenn verzogertes Senden nicht unterstiitzt wird,
enthalt das Feld den Wert 0.

8.3.2. CANCAPABILITIES2

Der Datentyp beschreibt die Eigenschaften eines erweiterten CAN-Anschlusses.

typedef struct _CANCAPABI LI Tl ES2

{

U NT16 wCtrl Type;
U NT16 wBusCoupl i ng;
U NT32 dwFeat ures;
Ul NT32 dwCand kFr eq;
CANBTP sSdr RangeM n;
CANBTP sSdr RangeMax;
CANBTP sFdr RangeM n;
CANBTP sFdr RangeMax;
Ul NT32 dwTscd kFr eq;
U NT32 dwTscDi vi sor;
U NT32 dwCrsC kFr eq;
U NT32 dwCnsDi vi sor;
U NT32 dwCrsMaxTi cks;
U NT32 dwDt xd kFr eq;
Ul NT32 dwDt xDi vi sor;
U NT32 dwDt xMaxTi cks;
} CANCAPABI LI TI ES2, *PCANCAPABI LI TI ES2;
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Element

Richtung

Beschreibung

CtrlType

[out]

Typ des CAN-Controllers. Der Wert dieses Feldes entspricht einer in cantype.h definierten
CAN_TYPE_ Konstanten.

wBusCoupling

[out]

Typ der Busankopplung. Fir die Busankopplung sind folgende Werte definiert:
CAN_BUSC_UNDEFI NED: undefiniert CAN_BUSC L OWSPEED: CAN-Controller hat eine
Low-Speed-Ankopplung. CAN_BUSC_HI GHSPEED: CAN-Controller hat eine High-Speed-
Ankopplung.

CAN_BUSC_UNDEFI NED: undefiniert
CAN_BUSC_LOWSPEED: CAN-Controller hat eine Low-Speed-Ankopplung.
CAN_BUSC_HI GHSPEED: CAN-Controller hat eine High-Speed-Ankopplung.

dwFeatures

[out]

Unterstltzte Funktionen. Wert ist eine logische Kombination aus einer oder mehreren der
folgenden Konstanten:

CAN_FEATURE_STDOREXT: CAN-Controller unterstiitzt 11- oder 29-Bit-Nachrichten,
aber nicht beide Formate gleichzeitig.

CAN_FEATURE_STDANDEXT: CAN-Controller unterstitzt 11- und 29-Bit-Nachrichten
gleichzeitig.

CAN_FEATURE_RMTIFRAME: CAN-Controller unterstiitzt RTR-Nachrichten (Remote-
Transmission-Request).

CAN_FEATURE_ERRFRAME: CAN-Controller gibt Fehlernachrichten zurtick.
CAN_FEATURE_BUSLQOAD: : CAN-Controller unterstiitzt die Berechnung der Bus-Last.

CAN_FEATURE_I DFI LTER: CAN-Controller erlaubt die exakte Filterung von
Nachrichten.

CAN_FEATURE_ LI STONLY: CAN-Controller unterstltzt den Listen-Only-Modus.
CAN_FEATURE_SCHEDULER: zyklische Sendeliste bereitgestellt

CAN_FEATURE_CGENERRFRM CAN controller unterstiitzt die Generierung von Fehler-
Frames.

CAN_FEATURE_DELAYEDTX: CAN-Controller unterstitzt verzogertes Senden von
Nachrichten.

CAN_FEATURE_SI NGLESHOT: CAN-Controller unterstiitzt den Single Shot-Modus.
Bei Nachrichten vom Typ Single Shot unternimmt der Controller keine weiteren
Sendeversuche, falls die Nachricht nicht beim ersten Sendeversuch tbertragen wird.

CAN_FEATURE_HI GHPRI OR: CAN-Controller unterstitzt das Senden von Nachrichten
mit hoher Prioritdt. Nachrichten mit hoher Prioritdt werden vom Controller einem
Sendepuffer zugewiesen, der Vorrang gegeniiber Nachrichten im normalen Sendepuffer
hat. Nachrichten mit hoher Prioritdt werden vorrangig an den Bus gesendet.

CAN_FEATURE_AUTOBAUD: CAN-Controller unterstiitzt die automatische Erkennung der
Bitrate.

CAN_FEATURE_EXTDATA: CAN-Controller stellt Nachrichten mit erweitertem Datenfeld
bereit. Wenn dieses Bit bei einem CAN FD-Controller nicht gesetzt ist, unterstitzt er
maximal 8 Bytes im Datenfeld.

CAN_FEATURE_FASTDATA: CAN-Controller unterstiitzt die Ubertragung mit schneller
Datenbitrate.

CAN_FEATURE_| SOFRANME: : CAN-Controller unterstutzt ISO-konforme Frames
(ausschlieRlich CAN FD).

CAN_FEATURE_NONI SOFRAME: CAN-Controller unterstiitzt nicht-ISO-konforme Frames
(unterschiedliche CRC-Berechnung, ausschlieBlich CAN FD).

CAN_FEATURE_64BI TTSC: 64-Bit-Zeitstempelzahler

dwCanClockFreq

[out]

Frequenz in Hertz des primadren Taktgebers. Der Bitratengenerator bestimmt zusammen
mit den Werten in der Struktur CANBTP die Bitlibertragungsrate fiir die Standard- bzw. fur
die nominelle Arbitrierungsbitrate und die hohe Datenbitrate.
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Element

Richtung

Beschreibung

sSdrRangeMin

[out]

Minimale Bit-Timing-Werte fiir die Standard- bzw. die nominale Arbitrierungsbitrate

sSdrRangeMax

[out]

Maximale Bit-Timing-Werte fiir die Standard- bzw. die nominale Arbitrierungsbitrate

sFdrRangeMin

[out]

Minimale Bit-Timing-Werte fiir schnelle Datenbitrate. Alle Felder der Struktur enthalten
den Wert O, falls der Controller keine hohe Datenbitrate unterstitzt. Siehe
CAN_FEATURE_FASTDATA.

sFdrRangeMax

[out]

Maximale Bit-Timing-Werte fiir schnelle Datenbitrate. Alle Felder der Struktur
enthalten den Wert 0, falls der Controller keine hohe Datenbitrate unterstiitzt. Siehe
CAN_FEATURE_FASTDATA.

dwTscClockFreq

[out]

Frequenz in Hertz vom Taktgeber der zur Erzeugung der Zeitstempel von CAN-Nachrichten
verwendet wird (Time Stamp Counter).

dwTscDivisor

[out]

Divisor fiir den Nachrichten-Zeitstempelzahler. Die Auflosung der Zeitstempel von CAN-
Nachrichten berechnet sich aus dem hier angegebenen Wert geteilt durch die Frequenz des
primdren Taktgebers.

dwCmsClockFreq

[out]

Frequenz in Hertz vom Taktgeber der zyklischen Sendeliste (Cyclic Message Timer). Wenn
keine zyklische Sendeliste vorhanden ist, enthélt das Feld den Wert 0.

dwCmsDivisor

[out]

Divisor fiir den Taktgeber der zyklischen Sendeliste. Die Frequenz der zyklischen Sendeliste
berechnet sich aus der Frequenz vom Cyclic Message Timer geteilt durch den hier
angegebenen Wert. Wenn keine zyklische Sendeliste vorhanden ist, enthalt das Feld den
Wert 0.

dwCmsMaxTicks

[out]

Maximale Zykluszeit der zyklischen Sendeliste in Timer-Ticks. Wenn keine zyklische
Sendeliste vorhanden ist, enthalt das Feld den Wert 0.

dwDtxClockFreq

[out]

Frequenz in Hertz vom Taktgeber, der zum verzégerten Senden von CAN-Nachrichten
verwendet wird (Delay Timer). Wenn verzégertes Senden nicht unterstiitzt wird, enthalt
das Feld den Wert 0.

dwDtxDivisor

[out]

Divisor fiir den Taktgeber zum verzogerten Senden von Nachrichten. Die Auflosung

des Timers zum verzogerten Senden von Nachrichten berechnet sich aus dem hier
angegebenen Wert geteilt durch die Frequenz des Verzogerungstimers. Wenn verzogertes
Senden nicht unterstutzt wird, enthalt das Feld den Wert 0.

dwDtxMaxTicks

[out]

Maximale Verzogerungszeit in Anzahl Timer-Ticks. Wenn verzogertes Senden nicht
unterstitzt wird, enthalt das Feld den Wert 0.

8.3.3. CANBTRTABLE

Die Datenstruktur dient zum Ermitteln der Bitrate und wird von der Funktion
| CanCont rol : : Det ect Baud verwendet.

typedef struct _CANBTRTABLE

{

Ul NT8 bCount ;
Ul NT8 bl ndex;
U NT8 abBtrO0[ 64];
U NT8 abBtr1[ 64];

} CANBTRTABLE,
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Element

Richtung

Beschreibung

bCount

[in]

Anzahl gliltiger Werte in den Tabellen abBtrO und abBtr1. Der erste gultige Wert muss in abBtr0[0]
bzw. abBtr1[0] gesetzt werden.

bindex

[in/out]

Bei erfolgreicher Ausfiihrung gibt Det ect Baud in diesem Feld den Tabellenindex der
ermittelten Bus-Timing-Werte zuriick. Vor einem Aufruf kdnnen hier zusatzliche Zeichen

fir die in Det ect Baud verwendete CAN-Betriebsart angegeben werden. Gultig ist
ausschlieBlich CAN_OPMODE_L OASPEED oder 0, falls keine Low-Speed-Ankopplung gewtiinscht
ist.

abBtrO

[in]

Tabelle mit bis zu 64 Werten fiir das Bus-Timing-Register 0. Die Werte werden verwendet, um
die tatsichliche Ubertragungsrate auf dem Bus zu ermitteln. Der Wert eines Eintrags entspricht
dem BTO Register vom Philips SJA 1000 CAN-Controller bei einer Taktfrequenz von 16 MHz.

abBtrl

[in]

Tabelle mit bis zu 64 Werten fiir das Bus-Timing-Register 1. Die Werte werden verwendet, um
die tatsichliche Ubertragungsrate auf dem Bus zu ermitteln. Der Wert eines Eintrags entspricht
dem BT1 Register vom Philips SJA 1000 CAN-Controller bei einer Taktfrequenz von 16 MHz.

8.3.4. CANBTP

Die Datenstruktur definiert die Parameter zum Einstellen der Bitlibertragungsrate und des Abtastzeitpunkts.

typedef struct _CANBTP

{ UINT32
Ul NT32
Ul NT16
Ul NT16
Ul NT16
Ul NT16

} CANBTP,
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dwivbde;
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WTS1;
WI'S2;
WSIW
wT'DG,
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dwMode | [in] Betriebsart. Dieses Bitfeld bestimmt wie die folgenden Felder interpretiert werden. Fir

die Betriebsart kann eine logische Kombination aus einer oder mehreren der folgenden
Konstanten angegeben werden: CAN_BTMODE_RAW Nativer Modus. Die Felder dwBPS,
wTS1, wTS2, wSJW und wTDO enthalten hardwarespezifische Werte fiir die entsprechenden
Register des Controllers. Die Werte dieser Felder missen innerhalb der Grenzen liegen, die
durch die Felder sSdrRangeMin bzw. sFdrRangeMin und sSdrRangeMax bzw. sFdrRangeMax
der Struktur CANCAPABI LI Tl ES2 vorgegeben sind. CAN_BTMODE_TSM Aktivierung der
Dreifachabtastung (Triple-Sampling-Mode)

dwBPS [in] Ubertragungsrate in Bits pro Sekunde. Falls im Feld dwMode das Bit CAN_BTMODE _RAWgesetzt
ist, wird hier der hardwarespezifische Wert fiir das Baud-Rate-Prescaler-Register erwartet. Falls
nicht, wird Bitrate in Bits pro Sekunde erwartet.

wTS1 [in] Lange von Time-Segment 1. Falls im Feld dwMode das Bit CAN_BTMODE_RAWgesetzt ist, wird hier
die hardwarespezifische Anzahl Zeitquanten fir Zeitabschnitt 1 erwartet. Falls nicht, legt der Wert
Lange dieses Zeitabschnitts im Verhaltnis zur Gesamtzahl der Zeitquanten pro Bit fest.

wTSs2 [in] Lange von Time-Segment 2. Falls im Feld dwMode das Bit CAN_BTMODE RAWgesetzt ist, wird hier
die hardwarespezifische Anzahl Zeitquanten fir Zeitabschnitt 2 erwartet. Falls nicht, legt der Wert
Lange dieses Zeitabschnitts im Verhaltnis zur Gesamtzahl der Zeitquanten pro Bit fest.

wSIW [in] Sprungweite fiir die Re-Synchronisation. Falls im Feld dwMode das Bit CAN_BTMODE_RAWgesetzt
ist, wird hier die hardwarespezifische Anzahl Zeitquanten fir die Re-Synchronisation erwartet. Falls
nicht, legt Wert die Lange der Sprungweite im Verhaltnis zur Gesamtzahl der Zeitquanten pro Bit
fest.

wTDO [in] Offset zum automatisch vom Controller ermittelten Transceiver-Delay (oder Secondary Sample
Point SSP). Wert ist nur bei Ubertragung mit schneller Datenbitrate relevant. Falls im

Feld dwMode das Bit CAN_BTMODE_RAWgesetzt ist, wird hier die hardwarespezifische Anzahl

der CAN-Taktzyklen erwartet. Falls nicht, definiert der Wert den Secondary Sample Point (SSP) im
Verhaltnis zur Gesamtzahl der Zeitquanten pro Bit (Beispiel: wenn wTS1+wTS2=100 und wTDO=65
ist der SSP 65% einer Bitzeit). Der Wert 0 deaktiviert den SSP. Bei Angabe des Werts OXFFF wird
der SSP-Offset intern auf Basis der anderen Parameter berechnet (vereinfachte SSP-Positionierung).
Flr weitere Informationen tber die Formel siehe CiA Specification 601-3 Part 3, Kapitel System
Design Recommendation.

8.3.5. CANBTPTABLE

Die Datenstruktur dient zum Ermitteln der nominalen Bitrate und, falls vom Computer unterstitzt, zur schnellen
Datenbitrate. Die Struktur wird von der Funktion | CanCont r ol 2: : Det ect Baud verwendet.

typedef struct _CANBTPTABLE
{
Ul NT8 bCount ;
Ul NT8 bl ndex;
st ruct
{
CANBTP sSdr;
CANBTP sFdr;
} asBTP[ 64];
} CANBTPTABLE, *PCANBTPTABLE;
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Element | Richtung @ Beschreibung

bCount [in] Anzahl giiltiger Werte in der Tabelle asBTP. Der ersten gliltigen Werte miissen in asBtP[0] gesetzt
werden.

bindex [out] Tabellenindex mit den Bit-Timing-Parametern der erkannten Bitrate.

asBTP [in] Tabelle mit bis zu 64 unterschiedlicher Vorgabewerten, die verwendet werden, um die tatsachliche

BitUbertragungsrate auf dem Bus zu ermitteln. Die Tabelle enthélt paarweise die Bit-Timing-
Parameter fur die Standard- oder nominale Bitrate im Feld sSdr und fiir die schnelle Bitrate

im Feld sFdr. Die Werte fiir die schnelle Datenbitrate sind nur relevant, falls der Controller

dies unterstitzt und bei Aufruf von | CanCont r ol 2: : Det ect Baud im Parameter bExMode
der Wert CAN_EXMODE_FASTDATA angegeben wird. Andernfalls sind die Werte in sFdr ohne
Bedeutung.

8.3.6. CANINITLINE

Die Struktur dient zur Initialisierung einer CAN-Steuereinheit.

typedef struct _CANI NI TLI NE
{

U NT8 bOpMbde;

Ul NT8 bReserved,;

U NT8 bBt RegO;

U NT8 bBt Regl;
} CANI NI TLI NE, *PCANI NI TLI NE;
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bOpMode | [in] Betriebsart des Controllers. Fiir die Betriebsart kann
eine logische Kombination aus einer oder mehreren
der folgenden Konstanten angegeben werden:

CAN_OPMODE_STANDARD Controller akzeptiert Nachrichten mit
11-Bit-Identifier.

CAN_OPMODE_EXTENDED Controller akzeptiert Nachrichten mit
29-Bit-ldentifier.

CAN_OPMODE_LI STONLY Controller wird im Listen Only-Modus
betrieben.

CAN_OPMODE_ERRFRAME Fehler werden der Applikation Giber
spezielle Nachrichten gemeldet.

CAN_OPMODE_LOWSPEED Controller verwendet Low-Speed-
Busankopplung.

CAN_OPMODE_AUTOBAUD Falls vom Controller unterstutzt,

fUhrt der Controller bei Initialisierung
eine automatische Erkennung der
Bitrate durch. Controller muss mit
laufendem System verbunden sein.
Wenn dieses Bit gesetzt ist, werden
die in den Feldern bBtReg0 und
bBtRegl angegebenen Bit-Timing-
Parameter ignoriert.

bReserved | [in] Reserviert. Wert muss mit 0 initialisiert werden.

bBtReg0 [in] Wert fiir Bus-Timing-Register 0 des Controllers. Der
Wert entspricht dem BTRO-Register des Philips SIA
1000 CAN-Controllers bei einer Taktfrequenz von 16
MHz. Fir weitere Informationen siehe das Datenblatt
zum SJA 1000.

bBtReg1 [in] Wert fiir Bus-Timing-Register 1 des Controllers. Der
Wert entspricht dem BTR1-Register des Philips SIA
1000 CAN-Controllers bei einer Taktfrequenz von 16
MHz. Fur weitere Informationen siehe das Datenblatt
zum SJA 1000.

8.3.7. CANINITLINE2

Die Struktur dient zur Initialisierung der erweiterten CAN-Steuereinheit.

typedef struct _CAN NI TLI NE2
{

U NT8 bQOpMode;

U NT8 bExMbode;

U NT8 bSFMbode;

U NT8 bEFMbde;

Ul NT32 dwSFI ds;

U NT32 dwEFI ds;

CANBTP sBt pSdr ;

CANBTP sBt pFdr ;
} CANI NI TLI NE2, *PCANI NI TLI NE2;
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bOpMode | [in] Betriebsart des Controllers. Fiir die Betriebsart kann eine logische Kombination aus einer

oder mehreren der folgenden Konstanten angegeben werden: CAN_OPMODE_STANDARD:
Controller akzeptiert Nachrichten mit 11-Bit-Identifier. CAN_OPMODE_EXTENDED: Controller
akzeptiert Nachrichten mit 29-Bit-ldentifier. CAN_OPMODE_LI| STONLY: Controller wird

im Listen Only-Modus betrieben (TX passiv). CAN_OPMODE _ERRFRANE: Controller unterstiitzt
Fehler-Frames. CAN_OPMODE L OASPEED: : Controller verwendet Low-Speed-Busankopplung.
CAN_OPMODE_ AUTOBAUD: Falls vom Controller untersttzt, fuhrt der Controller bei
Initialisierung eine automatische Erkennung der Bitrate durch. Controller muss mit laufendem
System verbunden sein. Wenn dieses Bit gesetzt ist, werden die in den Feldern sBtpSdr und
sBtpFdr angegebenen Bit-Timing-Parameter ignoriert.

bExMode | [in] Erweiterte Betriebsart. Falls vom Controller unterstiitzt, kann hier eine logische Kombination aus
einer oder mehreren der folgenden Konstanten angegeben werden: CAN_EXMODE DI SABLED:
keine erweiterte Betriebsart ist aktiviert. Der Wert muss auch bei allen Controllern

angegeben werden, die die CAN-FD-Betriebsart nicht unterstiitzen. Fir weitere Informationen
siehe die Beschreibung zum Feld dwFeatures der Struktur CANCAPABI LI TI ES2.
CAN_EXMODE_EXTDATA: erlaubt Nachrichten mit erweiterter Datenldnge bis zu 64 Bytes.
CAN_EXMODE_FASTDATA: erlaubt schnelle Datenrate (ausschlieRlich verfligbar mit CAN-
FD-Controller mit der Eigenschaft CAN_FEATURE_NONI SOFRM) CAN_EXMODE_NONI SQ: :
unterstltzt nicht ISO-konforme Frames.

bSFMode | [in] Vorgabewert fir Betriebsart des 11-Bit-Filters. Betriebsart kann auch mit der Funktion
| CanCont rol 2:: Set Fi | t er Mbde geidndert werden.
bEFMode | [in] Vorgabewert fiir Betriebsart des 29-Bit-Filters. Betriebsart kann auch mit der Funktion
| CanCont rol 2:: Set Fi | t er Mbde gedndert werden.
dwSFlds [in] Anzahl der vom 11-Bit-Filter unterstiitzten CAN-IDs. Bei Wert 0, wird kein Filter angegeben.

Controller lasst alle Nachrichten mit 11-Bit-ID durch. Die in bSFMode angegebene Betriebsart wird
nicht berlcksichtigt.

dweEFIds [in] Anzahl der vom 29-Bit-Filter unterstiitzten CAN-IDs. Bei Wert 0, wird kein Filter angegeben.
Controller lasst alle Nachrichten mit 29-Bit-ID durch. Die in bEFMode angegebene Betriebsart wird
nicht berlcksichtigt.

sBtpSdr [in] Bit-Timing-Parameter fiir Standard- oder nominale Bitrate bzw. fiir Bitrate wahrend der
Arbitrierungsphase. Fiir weitere Informationen siehe Beschreibung des Datentyps CANBTP.

SBtpFdr [in] Bit-Timing-Parameter fiir schnelle Datenbitrate. Feld ist ausschlieRlich relevant, wenn der
Controller die schnelle Datenlibertragung unterstitzt und Konstante CAN_EXMODE_FASTDATA
im Feld bExMode angegeben ist. Fiir weitere Informationen siehe Beschreibung des

Datentyps CANBTP.

8.3.8. CANLINESTATUS

Der Datentyp beschreibt den momentanen Zustand einer CAN-Steuereinheit.

typedef struct _CANLI NESTATUS
{
U NT8 bOpMode;
U NT8 bBt RegO;
U NT8 bBt Regl,;
Ul NT8 bBusLoad;
Ul NT32 dwsSt at us;
} CANLI NESTATUS, *PCANLI NESTATUS;
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bOpMode

[in]

Aktuelle Betriebsart des Controllers. Der Wert

ist eine logische Kombination aus einer

oder mehreren der in cantype.h definierten
Konstanten CAN_OPMODE __ und entspricht dem
bei Aufruf von CAN_OPMODE__ und entspricht dem
bei Aufruf von | CanControl :: I ni tLi neim
Parameter pinitLine angegebenen Wert des Feldes
bOpMode.

bBtReg0

[out]

Aktueller Wert Bus-Timing-Register 0. Der Wert
entspricht dem BTRO-Register des Philips SJA
1000 CAN-Controllers bei einer Taktfrequenz von
16 MHz. Fir weitere Informationen siehe das
Datenblatt zum SJA 1000.

bBtReg1

[out]

Aktueller Wert Bus-Timing-Register 1. Der Wert
entspricht dem BTR1-Register des Philips SJA
1000 CAN-Controllers bei einer Taktfrequenz von
16 MHz. Fir weitere Informationen siehe das
Datenblatt zum SJA 1000.

bBusLoad

[out]

Bus-Last in der Sekunde vor dem Aufruf der
Funktion in Prozent (0 bis 100). Wert zeigt einen
Zustand. Um die Bus-Last Uiber einen bestimmten
Zeitraum zu Uberwachen, geeignete Analysetools
verwenden. Wert ist ausschlieBlich giiltig, wenn
die Berechnung der Bus-Last vom Controller
untersttzt wird (siehe CANCAPABI LI TI ES).

dwStatus

[out]

Aktueller Status des CAN-Controllers. Wert ist eine
logische Kombination aus einer oder mehreren der
folgenden Konstanten:

CAN_STATUS_TXPEND

Der CAN-Controller sendet momentan eine
Nachricht auf den Bus.

CAN_STATUS_OVRRUN

Datentiberlauf im Empfangspuffer des CAN-
Controllers ist aufgetreten.

CAN_STATUS_ERRLI M

Uberlauf eines Fehlerzdhlers des CAN-
Controllers ist aufgetreten.

CAN_STATUS_BUSOFF

CAN-Controller ist in den Zustand BUS-
OFF Ubergegangen.

CAN_STATUS ININI'T

CAN-Controller ist in gestopptem Zustand.

CAN_STATUS BUSCERR

Fehlerhafte Busankopplung, nur relevant
bei CAN-Schnittstellen mit CAN-Low-Speed-
Transceiver und aktiviertem Low-Speed-
CAN-Bus. Der Ausgangspin ERR des
CAN-Low-Speed-Transceivers ist Low-aktiv.
Wenn der Ausgangspin ERR des CAN-
Low-Speed-Transceivers auf 0 gesetzt ist,
wird das Flag DCAN_STATUS_BUSCERR
im CAN-Controller-Status auf 1 gesetzt.
Wenn der Ausgangspin ERR des CAN-
Low-Speed-Transceivers auf 1 gesetzt ist,
wird das Flag DCAN_STATUS_BUSCERR
im CAN-Controller-Status auf 0 gesetzt.
Dies bedeutet, wenn ein Fehler

auf der CAN-Busleitung des CAN-Low-
Speed-Transceivers auftritt, wird das

Flag DCAN_STATUS_BUSCERRim CAN-
Controller-Status auf 1 gesetzt.
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8.3.9. CANLINESTATUS2

Der Datentyp beschreibt den momentanen Zustand einer CAN-Steuereinheit.

typedef struct _CANLI NESTATUS

{

U NT8 bOpMbde;

Ul NT8 bExMode;

Ul NT8 bBusLoad;
Ul NT8 bReserved,;
CANBTP sBt pSdr ;
CANBTP sBt pFdr ;
U NT32 dwSt at us;

} CANLI NESTATUS2, *PCANLI NESTATUS2; ;

Element Richtung | Beschreibung

bOpMode | [in] Aktuelle Betriebsart des Controllers. Der Wert ist eine logische Kombination aus einer oder
mehreren der in cantype.h definierten Konstanten CAN_OPMODE_ (siehe CANI NI TLI NE2)
und entspricht dem bei Aufruf von | CanCont r ol 2: : | ni t Li ne im Parameter pinitLine
angegebenen Wert des Feldes bOpMode.

bExMode | [in] Aktuelle erweiterte Betriebsart des Controllers. Der Wert ist eine logische Kombination aus einer
oder mehreren der in cantype.h definierten Konstanten CAN_EXMODE_ (siehe CANI NI TLI NE2)
und entspricht dem bei Aufruf von | CanCont r ol 2: : | ni t Li ne im Parameter plnitLine
angegebenen Wert des Feldes bExMode.

bBusLoad | [out] Bus-Last in der Sekunde vor dem Aufruf der Funktion in Prozent (0 bis 100). Wert zeigt
einen Zustand. Um die Bus-Last Uiber einen bestimmten Zeitraum zu Gberwachen, geeignete
Analysetools verwenden. Wert ist ausschlieflich giiltig, wenn die Berechnung der Bus-Last vom
Controller unterstiitzt wird (sieche CANCAPABI LI Tl ES2).

bReserved Reserviert, auf 0 gesetzt

sBtpSdr [out] Aktueller Bit-Timing-Parameter fir nominale Bitrate bzw. flr Bitrate wahrend der
Arbitrierungsphase.

sBtpFdr [out] Aktueller Bit-Timing-Parameter fiir schnelle Datenbitrate.

dwStatus | [out] Aktueller Status des CAN-Controllers. Wert ist eine logische Kombination aus einer oder mehreren

der folgenden Konstanten:

CAN_STATUS_TXPEND: CAN-Controller sendet momentan eine Nachricht auf den Bus
(Ubertragung ausstehend).

CAN_STATUS_OVRRUN: Dateniberlauf im Empfangspuffer des CAN-Controllers ist aufgetreten.
CAN_STATUS_ERRLI M Uberlauf eines Fehlerzahlers des CAN-Controllers ist aufgetreten.
CAN_STATUS_BUSCFF: CAN-Controller ist in den Zustand BUS-OFF BUS-OFF libergegangen.
CAN_STATUS | NI NI T: CAN-Controller ist in gestopptem Zustand.

CAN_STATUS_BUSCERR: Fehlerhafte Busankopplung, nur relevant bei CAN-Schnittstellen mit
CAN-Low-Speed-Transceiver und aktiviertem Low-Speed-CAN-Bus. Der Ausgangspin ERR des
CAN-Low-Speed-Transceivers ist Low-aktiv. Wenn der Ausgangspin ERR des CAN-Low-Speed-
Transceivers auf 0 gesetzt ist, wird das Flag DCAN_STATUS_BUSCERR im CAN-Controller-Status
auf 1 gesetzt. Wenn der Ausgangspin ERR des CAN-Low-Speed-Transceivers auf 1 gesetzt ist,

wird das Flag DCAN_STATUS_BUSCERRim CAN-Controller-Status auf O gesetzt. Dies bedeutet,
wenn ein Fehler auf der CAN-Busleitung des CAN-Low-Speed-Transceivers auftritt, wird das Flag
DCAN_STATUS BUSCERRim CAN-Controller-Status auf 1 gesetzt.

8.3.10. CANCHANSTATUS

Der Datentyp beschreibt den momentanen Zustand des CAN-Nachrichtenkanals.
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typedef struct _CANLI NESTATUS

{

CANL|I NESTATUS sLi neSt at us;
BOOL32 f Acti vat ed;
BOOL32 f RxOverrun;
Ul NT8 bRxFi f oLoad;
Ul NT8 bTxFi f oLoad,;
} CANCHANSTATUS, *PCANCHANSTATUS;

Elemente Richtung | Beschreibung

sLineStatus [out] Aktueller Status des CAN-Controllers. Fiir weitere Informationen siehe CANLI NESTATUS.
fActivated [out] Zeigt, ob Nachrichtenkanal aktiv (TRUE) oder inaktiv (FALSE) ist.

fRxOverrun [out] Signalisiert mit dem Wert TRUE einen Uberlauf im Empfangspuffer.

bRxFifoload | [out] Aktueller Fullstand des Empfangs-FIFOs in Prozent

bTxFifoLoad | [out] Aktueller Flllstand des Sende-FIFOs in Prozent

8.3.11. CANCHANSTATUS2

Der Datentyp beschreibt den momentanen Zustand des CAN-Nachrichtenkanals mit erweiterter Schnittstelle.

typedef struct _CANCHANSTATUS2

{

CANLI NESTATUS sLi neSt at us;
BOOL8 f Acti vat ed;

BOOL8 f RxOverrun;

Ul NT8 bRxFi f oLoad,;

Ul NT8 bTxFi f oLoad,;

} CANCHANSTATUS,

* PCANCHANSTATUSZ;

Element Richtung | Beschreibung

slineStatus | [out] Aktueller Status des CAN-Controllers. Fiir weitere Informationen siehe CAN_STATUS _ in
CANLI NESTATUS2.

fActivated [out] Zeigt, ob Nachrichtenkanal aktiv (TRUE) oder inaktiv (FALSE) ist.

fRxOverrun | [out] Signalisiert mit dem Wert TRUE einen Uberlauf im Empfangspuffer.

bRxFifoLload | [out] FIFO-Last in Prozent (0..100) empfangen

bTxFifoLoad | [out] FIFO-Last in Prozent (0..100) senden

8.3.12. CANSCHEDULERSTATUS

Der Datentyp beschreibt den momentanen Zustand der zyklischen Sendeliste.

typedef struct _CANSCHEDULERSTATUS

{

Ul NT8 bTaskSt at ;
U NT8 abMsgStat[ 16];
} CANSCHEDULERSTATUS, *PCANSCHEDULERSTATUS;
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bTaskStat [out] Current status of transmitting task

CAN_CTXTSK_STAT_STOPPED Sendetask ist gestoppt bzw. deaktiviert.

CAN_CTXTSK_STAT_RUNNI NG Sendetask wird ausgefiihrt bzw. ist aktiv.

abMsgStat Tabelle mit Status aller 16 Sendeobjekte. Jeder

Tabelleneintrag kann einen der folgenden Werte

annehmen:

CAN_CTXMSG_STAT_EMPTY Dem Eintrag ist kein Sendeobjekt
zugeordnet bzw. der Eintrag wird
momentan nicht verwendet.

CAN_CTXMSG_STAT_BUSY Sendeobjekt wird momentan bearbeitet.

CAN_CTXMSG_STAT_DONE Bearbeitung des Sendeobjekts ist
abgeschlossen.

8.3.13. CANSCHEDULERSTATUS2

Der Datentyp beschreibt den momentanen Zustand der zyklischen Sendeliste.

typedef struct _CANSCHEDULERSTATUS2
{
CANLI NESTATUS2 sLi neSt at us;
Ul NT8 bTaskSt at ;
U NT8 abMsgStat[ 16];

}
CANSCHEDULERSTATUS2, * PCANSCHEDULERSTATUSZ;

Element Richtung | Beschreibung

SLineStatus | [out] Aktueller Status des CAN-Controllers (siehe CAN_STATUS _ in Datenstruktur CANLINESTATUS2,
S. 125.

bTaskStat [out] Momentaner Status des Sendetasks CAN_CTXTSK_STAT_STOPPED: zyklische Sendetask ist
gestoppt CAN_CTXTSK_STAT_RUNNI NG: zyklische Sendetask wird ausgefiihrt

abMsgStat Tabelle mit Status aller 16 Sendeobjekte. Jeder Tabelleneintrag kann einen der folgenden

Werte annehmen: CAN_CTXTSK_STAT_EMPTY: Dem Eintrag ist kein Sendeobjekt zugeordnet
bzw. der Eintrag wird momentan nicht verwendet. CAN_CTXTSK_STAT_BUSY: Nachricht
wird momentan bearbeitet CAN_CTXTSK_STAT_DONE: Bearbeitung der Nachricht ist
abgeschlossen.

8.3.14. CANMSGINFO

Der Datentyp fasst verschiedene Informationen lGiber CAN-Nachrichten in einer Union zusammen. Die einzelnen
Werte kénnen entweder Uber Bytefelder oder liber Bus-Bitfelder adressiert werden.
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typedef uni on _CANVSGE NFO
{

struct
{
U NT8 bType;
uni on
{
U NT8 bReserved;
U NT8 bFl ags2;
1
U NT8 bFI ags;
U NT8 bAccept;
} Bytes;
struct
{
U NT32 type: 8
U NT32 ssm: 1
U NT32 hpm: 1
Ul NT32 edl 1
Ul NT32 fdr 1
U NT32 esi : 1
U NT32 res : 3;
4
1
1
1
1
8

Ul NT32 dlc
Ul NT32 ovr
Ul NT32 srr
U NT32 rtr
Ul NT32 ext
Ul NT32 afc
} Bits;
} CANVMSG NFO, * PCANMSG NFG,

Der byteweise Zugriff auf die Informationen erfolgt Gber folgende Bytefelder:

Felder Richtung @ Beschreibung
Bytes.bType [in/out] Typ der Nachricht. Siehe bits.type.
Bytes.bReserved Reserviert. Aus Kompatibilitdtsgriinden Feld bei Sendenachrichten immer auf 0 setzen.

Siehe bits.res.

Bytes.bFlags2 [in/out] Erweiterte Nachrichten-Flags. CAN_NMSGFLAGS2_SSM [Bit 0] Single-Shot-Modus
(siehe Bits.ssm) CAN_MSGFLAGS2_HPM [Bit 1] Nachricht mit hoher Prioritat
(siehe Bits.hpm) CAN_MSGFLAGS2_EDL : [Bit 2] erweiterte Datenlange

(siehe Bits.edl) CAN_MSGFLAGS2_FDR: [Bit 3] schnelle Datenbitrate (siehe
Bits.fdr) CAN_MSGFLAGS2_ESI : [Bit 4] Fehlerzustandsanzeige (siehe Bits.esi)
CAN_MSGFLAGS2_RES: [Bit 5..7] reservierteBits (siehe Bits.res)

Bytes.bFlags [in/out] Standard-Nachrichten-Flags. CAN_MSGFLAGS_DLC: [Bit 0] Datenlangencode
(siehe Bits.dlc) CAN_MSGFLAGS_OVR: [Bit 4] Datentiberlauf-Flag (siehe

Bits.ovr) CAN_MSGFLAGS_SRR: [Bit 5] Self-Reception-Request (siehe Bits.srr)
CAN_MSGFLAGS_RTR: [Bit 6] Remote-Transmission-Request (siehe Bits.rtr)
CAN_MSGFLAGS_EXT: [Bit 7] Frame-Format (0 = 11Bit, 1= 29 Bit, (siehe Bits.ext)

Bytes.bAccept [out] Zeigt bei Empfangsnachrichten, welcher Filter die Nachricht akzeptiert hat. Siehe bits.afc.

Ein bitweiser Zugriff auf die Informationen erfolgt Gber folgende Bitfelder:
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Bitfeld

Richtung

Beschreibung

Bits.type

[in/out]

Typ der Nachricht, fiir
Sendenachrichten ist ausschlieBlich der
Nachrichtentyp CAN_NMSGTYPE_DATA giiltig.

CAN_NMSGTYPE_DATA

Standard-Datennachricht. Felder in
Empfangsnachrichten (/) : dwMsgld enthalt
die ID der Nachricht, dwTime die Empfangszeit
in Ticks, abData enthélt je nach Lange (siehe
bits.dlc) die Datenbytes der Nachricht. Felder
in Sendenachrichten / ) : dwMsgld enthilt

die Nachrichten-ID, abData die zu sendenden
Datenbytes, dwTime ist 0 oder in verzogerten
Nachrichten die gewlinschte Verzégerungszeit
in Ticks zur zuvor gesendeten Nachricht. Siehe
Transmitting Messages Delayed.

CAN_MSGTYPE_| NFO

Informationsnachricht. Dieser Nachrichtentyp
wird bei bestimmten Ereignissen bzw.
Zustandsanderungen der Steuereinheit
generiert und in die Empfangspuffer

aller aktiven Nachrichtenkanale eingetragen.
Feld dwMsgld der Nachricht (/ ) enthélt

den Wert CAN_MSA D _I NFO. Feld
abData[0] enthélt einen der folgenden
Werte: CAN_| NFO_START: Controller ist
gestartet, Feld dwTime enthélt den
Startzeitpunkt. CAN_I NFO_STOP Controller
ist gestoppt, Feld dwTime enthdlt den

Wert 0. CAN_| NFO_RESET Controller ist
zurlickgesetzt, Feld dwTime enthélt den Wert
0.

CAN_MSGTYPE_ERROR

Fehler-Frame. Dieser Nachrichtentyp wird
generiert, wenn ein Busfehler auftritt,

und in die Empfangspuffer aller aktiven
Nachrichtenkanéle eingetragen, sofern das
Flag CAN_OPMODE_ERRFRAME bei der
Initialisierung des CAN-Controllers gesetzt
ist. Feld dwMsgld der Nachricht (/)

enthélt den Wert CAN_VSG D_ERROR,

Feld dwTime enthélt den Zeitpunkt des
Ereignisses und Feld abData[0] enthélt einen
der folgenden Werte: CAN_ERROR_STUFF
(Stuff-Fehler), CAN_ERRCR_FORM
(Format-Fehler), CAN_ERRCOR_ACK
(Acknowledge-Fehler), CAN_ERRCR BI T
(Bit-Fehler), CAN_ERRCR FDB (Fast-Data-Bit-
Fehler), CAN_ERROR_CRC(CRC-Fehler),
CAN_ERROR_OTHER (nicht spezifiziert),
CAN_ERROR_DLC (Fehlerhafte Datenlange).

Zusatzlich enthélt das Feld abData[1] das
niederwertige Byte des aktuellen CAN-
Zustands. Siehe die Beschreibung des

Felds dwStatus der Struktur CANCAPABILITIES
oder CANCAPABILITIES2. Der Inhalt aller
anderen Datenfelder ist undefiniert.

CAN_MSGTYPE_STATUS

Status-Frame. Dieser Nachrichtentyp wird
bei Statusanderungen vom CAN-Controller
generiert und in die Empfangspuffer

aller aktiven Nachrichtenkanale eingetragen.
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Bitfeld Richtung | Beschreibung
Feld dwvsgl d (/ ) enthalt den
Wert CAN_MSG D_STATUS, Feld dwTime
enthalt den Zeitpunkt des Ereignisses und
Feld abData[0] enthélt das niederwertige Byte
des momentanen CAN-Zustands. Der Inhalt
der anderen Datenfelder ist undefiniert.
CAN_MSGTYPE_WAKEUP Nicht verwendet.
CAN_MSGTYPE_TI MEOVR Timer Overrun. Nachrichten dieses Typs
werden bei jedem Uberlauf vom Zeitstempel-
Zahler generiert und in die Empfangspuffer
der aktiven Nachrichtenkanile eingetragen.
Feld dwTime enthélt den Zeitpunkt des
Ereignisses und Feld dwMsgld die Anzahl
der aufgetretenen Uberldufe (normalerweise
1). Der Inhalt des Datenfelds abData ist
undefiniert.
CAN_MSGTYPE_TI MERST Nicht verwendet.
Bits.ssm | [in] Single Shot Message. Wenn dieses Bit in
Sendenachrichten gesetzt ist, versucht der
Controller, die Nachricht nur einmal zu senden.
Wenn die Nachricht beim ersten Sendeversuch
ihre Arbitrierung verliert, verwirft der Controller
die Nachricht und es folgt kein weiterer
automatischer Sendeversuch. Wenn dieses Bit 0
ist, wird kein Sendeversuch unternommen, bis
die Nachricht Giber den Bus gesendet wurde.
Flr Empfangsnachrichten hat dieses Bit keine
Bedeutung.
Bits.hpm | [in] High Priority Message. Sendenachrichten mit
hoher Prioritat werden vom Controller einem
Sendepuffer zugewiesen, der sich vor den
Nachrichten im normalen Sendepuffer befindet.
Nachrichten mit hoher Prioritdt werden vorrangig
auf den Bus gesendet. Fiir Empfangsnachrichten
hat dieses Bit keine Bedeutung.
Bits.ed|! [in/out] Nachricht mit erweiterter Datenldange. Fir
weitere Informationen siehe die Beschreibung
des Datenldangenfelds Bits.dlc. Das Bit
ist ausschlieBlich bei erweiterter Controller-
Betriebsart CAN_EXMODE_EXTDATA giiltig.
Bits.fdr [in/out] Dieses Bit kann bei Sendenachrichten gesetzt
werden, um die Datenbytes und die Bits aus
dem DLC-Feld mit hoher Bitrate auf den Bus zu
senden. Ist dieses Bit gesetzt, wird das RTR-Bit
ignoriert. Siehe die Beschreibung von bits.rtr. Das
Bit ist ausschlieRlich bei erweiterter Controller-
Betriebsart CAN_EXMODE_FASTDATA giiltig.
Bits.esi [out] Error State Indicator. Knoten, die

fehleraktiv fehleraktiv sind, senden dieses Bit
dominant (0), Knoten, die fehlerpassiv sind,
rezessiv (1). Dieses Bit ist ausschlieBlich

bei Empfangsnachrichten von Bedeutung. Bei
Sendenachrichten ist es ohne Bedeutung und
muss auf 0 gesetzt werden.
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Bitfeld

Richtung

Beschreibung

Bits.res

Reserviert fiir zukilinftige Erweiterungen.
Aus Kompatibilitatsgriinden Feld bei
Sendenachrichten immer auf 0 setzen.

Bits.dlc

[in/out]

Datenldangencode. Der Wert definiert die Anzahl
der giiltigen Datenbytes im Feld abData einer
Nachricht. Die folgende Zuordnung gilt:

dlc0..89101112131415

Number of data bytes 0...8 12 16 20 24 32 48
64

Ein Wert groRer 8 ist ausschlieRlich

bei Nachrichten mit erweitertem Datenfeld
erlaubt (siehe ). Damit eine Nachricht

mit mehr als 8 Bytes gesendet werden

kann, muss der CAN-Controller in der
Betriebsart CAN_EXMODE_EXTDATA betrieben
und zusatzlich das Bit ed/ bei der zu sendenden
Nachricht auf 1 gesetzt werden. Grundsatzlich
ist dies ausschlieRlich bei Controllern mit
erweiterter Funktionalitdt (CAN FD) moglich.

Bits.ovr

[out]

Data Overrun. Das Bit wird in
Empfangsnachrichten auf 1 gesetzt, wenn ein
Uberlauf des Empfangs-FIFOs aufgetreten ist.

Bits.srr

[in/out]

Self Reception Request. Wird das Bit bei
Sendenachrichten gesetzt, wird die Nachricht

in den Empfangs-FIFO eingetragen, sobald

diese auf den Bus gesendet wurde. Bei
Empfangsnachrichten deutet ein gesetztes Bit
darauf hin, dass es sich um eine empfangene Self-
Reception-Nachricht handelt. Dieses Bit darf nicht
mit dem Substitute Remote Request (SRR) Bit von
CAN FD verwechselt werden.

Bits.rtr

[in/out]

Remote Transmission Request. Dieses Bit

wird bei Sendenachrichten gesetzt, um

andere Busteilnehmer gezielt nach bestimmten
Nachrichten anzufragen. Beachten Sie, dass das
Bit ignoriert wird, falls gleichzeitig eines der Bits
edl oder fdr gesetzt ist. RTR-Nachrichten sind bei
CAN FD nicht moglich.

Bits.ext

[in/out]

Erweitertes Frame-Format (0=Standard,
1=erweitert)

Bits.afc

[out]

Acceptance Filter Code, bei Empfangsnachrichten
gibt dieses Feld den Filter an, der die Nachricht
akzeptiert. Es sind folgende Werte definiert:

CAN_ACCEPT_ALWAYS

Die Nachricht wird immer akzeptiert.

Alle anderen Nachrichten als solche vom

Typ CAN_MSGTYPE_DATA enthalten diesen
Wert.

CAN_ACCEPT_FI LTERL
bzw. CAN_ACCEPT_FI LTER2

Die Nachricht wurde

entweder vom Akzeptanzfilter
(CAN_ACCEPT_FI LTER1)oder von der
Filterliste (CAN_ACCEPT_FI LTER2)
akzeptiert. Dieser Wert ist

ausschlieBlich bei Nachrichten vom

Typ CAN_MSGTYPE_DATA enthalten.

Der Filter muss in der

Betriebsart CAN_FI LTER | NCL verwendet
werden.

4.02.0250.10022 Version 1.6

Seite 131 von 141



VCI: C++ Software Version 4 CAN-spezifische Datentypen

Bitfeld Richtung | Beschreibung

CAN_ACCEPT_EXCL Dieser Wert wird in der Filter-

Betriebsart CAN_FI LTER_EXCL verwendet,
wenn eine Nachricht des

Typs CAN_MSGTYPE_DATA akzeptiert
waurde. Fir ausfihrliche Informationen zur
Funktionsweise von Nachrichtenfiltern und
deren unterschiedliche Betriebsarten siehe
Message Filter.

8.3.15. CANMSG

Der Datentyp beschreibt die Struktur von CAN-Nachrichtentelegrammen.

typedef struct _CANMBG
{
Ul NT32 dwTi ne;
Ul NT32 dwisgl d;
CANVSA NFO uMsgl nf o;
Ul NT8 abbDat a[ 8] ;
} CANMSG * PCANVSG

Element | Richtung | Beschreibung

dwTime Bei Empfangsnachrichten enthélt dieses Feld den relativen Empfangszeitpunkt der Nachricht in
Ticks. Fur weitere Informationen siehe Empfangszeitpunkt der Nachricht. Bei Sendenachrichten
bestimmt das Feld, um wie viele Ticks die Nachricht gegeniiber der zuletzt gesendeten Nachricht
verzogert gesendet wird.

dwMsgld CAN-ID der Nachricht im Intel-Format (rechtsbiindig) ohne RTR-Bit.

uMsginfo Bitfeld mit Informationen liber den Nachrichtentyp. Fir eine ausfiihrliche Beschreibung des
Bitfelds siehe CANMSGA NFO

abData Array fiir bis zu 8 Datenbytes. Die Anzahl giltiger Datenbytes wird durch das Feld

uMsginfo.Bits.dlc bestimmt.

WICHTIG
Beachten Sie, dass bei der Verwendung von Schnittstellen mit FPGA die Fehler-Frames den gleichen
Zeitstempel (Feld dwTime) erhalten wie die zuletzt empfangene CAN-Nachricht.

8.3.16. CANMSG2

Der Datentyp beschreibt die Struktur von erweiterten CAN-Nachrichtentelegrammen.

typedef struct _CANVBR2
{
Ul NT32 dwTi rne;
U NT32 dwivsgl d;
CANVSGE NFO uMsgl nf o;
U NT8 abDat a[ 64] ;
} CANMGR, *PCANVBRX?;
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Element | Richtung | Beschreibung

dwTime [out] Bei Empfangsnachrichten enthdlt dieses Feld den relativen Empfangszeitpunkt der Nachricht in
Ticks. Flr weitere Informationen siehe Empfangszeitpunkt der Nachricht. Bei Sendenachrichten
bestimmt das Feld, um wie viele Ticks die Nachricht gegentiber der zuletzt gesendeten Nachricht
verzogert gesendet wird.

dwMsgld | [out] CAN-ID der Nachricht im Intel-Format (rechtsbiindig) ohne RTR-Bit.

uMsginfo | [out] Bitfeld mit Informationen Uber den Nachrichtentyp. Flr eine ausfiihrliche Beschreibung des
Bitfelds siehe CANMBSG NFQ.

abData [out] Array flr bis zu 64 Datenbytes. Die Anzahl glltiger Datenbytes wird durch das Feld

uMsglnfo.Bits.dlc bestimmt.

WICHTIG
Beachten Sie, dass bei der Verwendung von Schnittstellen mit FPGA die Fehler-Frames den gleichen
Zeitstempel (Feld dwTime) erhalten wie die zuletzt empfangene CAN-Nachricht.

8.3.17. CANCYCLICTXMSG
Der Datentyp beschreibt die Struktur einer zyklischen Sendeliste.

typedef struct _CANCYCLI CTXMSG
{
U NT16 wCycl eTi ne;
Ul NT8 bl ncr Mode;
U NT8 bByt el ndex;
U NT32 dwivsgl d;
CANMVSGE NFO uMsgl nf o;
U NT8 abDat a[ 8] ;
} CANCYCLI CTXMSG * PCANCYCLI CTXNMSG,
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Element Richtung | Beschreibung

wCycleTime | [out] Zykluszeit der Nachricht in Anzahl Ticks. Die Zykluszeit
kann mit den Feldern dwClockFreq und dwCmsDivisor
der Struktur CANCAPABI LI T1 ES nach folgender
Formel berechnet werden. Ty [s] = (dwCmsDivisor /
dwClockFreq) * wCycleTime Der Maximalwert fur das Feld
ist auf den Wert im Feld dwCmsMaxTicks der Struktur
CANCAPABI LI Tl ES begrenzt.

bincrMode | [out] Dieses Feld bestimmt, ob ein Teil der zyklischen Sendeliste
nach jedem Sendevorgang automatisch inkrementiert
wird.
CAN_CTXMSG_| NC_NO Es erfolgt kein automatisches

Inkrementieren eines
Nachrichtenfelds.

CAN_CTXMSG_I NC_I D Inkrementiert CAN-Identifier (Feld
dwMsgld). Erreicht das Feld den
Wert 2048 (bei 11-Bit-ID) bzw.
536.870.912 (bei 29-Bit-ID) erfolgt
automatisch ein Uberlauf.

CAN_CTXMSG_ I NC_8 Inkrementiert einen 8-Bit-Wert im
Datenfeld abData der Nachricht.
Das zu inkrementierende
Datenbyte wird Gber den
Parameter bBytelndex. Bei
Uberschreiten des Maximalwerts
255 erfolgt ein Uberlauf auf 0.

CAN_CTXMSG_ I NC_16 Inkrementiert einen 16-Bit-Wert
im Datenfeld abData der
Nachricht. Das niederwertige

Byte des zu inkrementierenden
16-Bit-Werts wird Gber das

Feld bBytelndex bestimmt. Das
hoherwertige Byte ist im Datenfeld
an der Position bBytelndex+1. Bei
Uberschreiten des Maximalwerts
655350 erfolgt ein Uberlauf auf 0.

bBytelndex | [out] Dieses Feld bestimmt das Byte bzw. das

niederwertige Byte (LSB) des 16-Bit-Werts im

Datenfeld abData, das nach jedem Sendevorgang
automatisch inkrementiert wird. Der Wertebereich des
Feldes wird durch die, im Feld uMsginfo.Bits.dlc der
Struktur CANMSA NFOangegebene, Datenlange begrenzt
und auf den Bereich 0 bis (dlc—1) bei 8-Bit-Inkrement und
0 bis (dlc—2) bei 16-Bit-Inkrement begrenzt.

dwMsgld [out] CAN-ID der Nachricht im Intel-Format (rechtsbiindig) ohne
RTR-Bit.
uMsginfo [out] Bitfeld mit Informationen tiber den Nachrichtentyp. Flr

eine Beschreibung des Bitfelds siehe CANMSG NFO.

abData [out] Array fiir bis zu 8 Datenbytes. Die Anzahl
gliltiger Datenbytes wird durch das Feld
uMsginfo.Bits.dlc bestimmt.

8.3.18. CANCYCLICTXMSG2

Dieser Datentyp beschreibt die Struktur einer erweiterten zyklischen Sendeliste.
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typedef struct _CANCYCLI CTXNSG&2

{

U NT16 wCycl eTi ne;
Ul NT8 bl ncr Mode;
U NT8 bByt el ndex;
U NT32 dwivsgl d;
CANVSGE NFO uMsgl nf o;
U NT8 abDat a[ 64] ;
} CANCYCLI CTXMS®, *PCANCYCLI CTXMS@R2;

Element

Richtung

Beschreibung

wCycleTime

[out]

Zykluszeit der Nachricht in Anzahl Ticks. Die Zykluszeit kann mit den Feldern dwClockFreq und
dwCmsDivisor der Struktur CANCAPABILITIES2 nach folgender Formel berechnet werden. Tcycle
[s] = (dwCmsDivisor / dwClockFreq) * wCycleTime Der Maximalwert fiir das Feld ist auf den Wert
im Feld dwCmsMaxTicks der Struktur CANCAPABILITIES2 begrenzt.

Teycle [s] = (dwCmsDivisor / dwClockFreq) * wCycleTime

Der Maximalwert fiir das Feld ist auf den Wert im Feld dwCmsMaxTicks der
Struktur CANCAPABI LI Tl ES2 begrenzt.

bincrMode

[out]

Dieses Feld bestimmt, ob ein Teil der zyklischen Sendeliste nach jedem Sendevorgang
automatisch inkrementiert wird.

CAN_CTXMSG_I NC_NQ: kein Inkrementieren

CAN_CTXMSG | NC_I D: I: Inkrementiert CAN-Identifier (Feld dwMsgld). Erreicht das Feld den
Wert 2048 (bei 11-Bit-ID) bzw. 536.870.912 (bei 29-Bit-ID) erfolgt automatisch ein Uberlauf.

CAN_CTXMSG_|I NC_8: : Inkrementiert 8-Bit-Datenfeld. Das zu inkrementierende Datenbyte
wird {iber den Parameter bBytelndex bestimmt. Bei Uberschreiten des Maximalwerts 255 erfolgt
ein Uberlauf auf 0.

CAN_CTXMSG | NC_16: Inkrementiert 16-Bit-Datenfeld. Das niederwertige Byte des zu
inkrementierenden 16-Bit-Werts wird Uber das Feld bBytelndex bestimmt. Das hoherwertige
Byte ist im Datenfeld an der Position bBytelndex+1. Bei Uberschreiten des Maximalwerts 655350
erfolgt ein Uberlauf auf 0.

bBytelndex

[out]

Dieses Feld bestimmt das Byte bzw. das niederwertige Byte (LSB) des 16-Bit-Werts im Datenfeld
abData, das nach jedem Sendevorgang automatisch inkrementiert wird. Der Wertebereich

des Feldes wird durch die, im Feld uMsglinfo.Bits.dlc der Struktur CANMSGE NFOangegebene,
Datenldnge begrenzt und auf den Bereich 0 bis (d/c—1) bei 8-Bit-Inkrement und 0 bis (d/c-2) bei
16-Bit-Inkrement begrenzt.

dwMsgld

[out]

CAN-ID der Nachricht im Intel-Format (rechtsbiindig) ohne RTR-Bit.

uMsginfo

[out]

Bitfeld mit Informationen Giber den Nachrichtentyp. Fir eine Beschreibung des Bitfelds siehe
CANMVSA NFO.

abData

[out]

Array fiir bis zu 64 Datenbytes. Die Anzahl giiltiger Datenbytes wird durch das Feld
uMsginfo.Bits.dlc bestimmt.

8.4. LIN Specific Data Types

Die Deklarationen aller LIN-spezifischen Datentypen und Konstanten sind in der Datei lintype.h abgelegt.

8.4.1. LINCAPABILITIES

Der Datentyp beschreibt die Eigenschaften eines LIN-Anschlusses.
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typedef struct _LINCAPABI LI TI ES
{
Ul NT16 dwFeat ures;
U NT32 dwCl ockFr eq;
Ul NT32 dwTscDi vi sor;
} LINCAPABI LI TI ES, *PLI NCAPABI LI Tl ES;

Element Richtung | Beschreibung

dwFeatures [out] Unterstitzte Funktionen. Wert ist eine logische Kombination aus einer oder mehreren der
folgenden Konstanten:

LI N_FEATURE_MASTER: LIN-Controller unterstitzt die Betriebsart Master.

LI N_FEATURE_AUTORATE: LIN-Controller unterstiitzt die automatische Bitratenerkennung.
LI N_FEATURE_ERRFRAME: LIN-Controller unterstiitzt den Empfang von Fehler-Frames.

LI N_FEATURE_BUSLQAD: LIN-Controller unterstiitzt die Berechnung der Bus-Last.

LI N_FEATURE_SLEEP: LIN-Controller unterstitzt SLEEP-Nachrichten (ausschlieflich
Master).

LI N_FEATURE_WAKEUP: LIN-Controller unterstitzt WAKEUP-Nachrichten.

dwClockFreq | [out] Frequenz des primaren Timer in Hertz

dwTscDivisor | [out] Divisor flir den Zeitstempelzédhler (Time Stamp Counter). Der Zeitstempelzéhler gibt die
Zeitstempel fiir LIN-Nachrichten zuriick. Die Frequenz des Zeitstempelzédhlers berechnet sich
aus der Frequenz des primaren Timers geteilt durch den hier angegebenen Wert.

8.4.2. LININITLINE

Die Struktur wird zur Initialisierung eines LIN-Controllers verwendet und bestimmt die Betriebsart und
Ubertragungsrate.

typedef struct _LIN N TLINE
{

U NT8 bOpMbde;

Ul NT8 bReserved,;

U NT16 wBitrate;
} LININITLINE, *PLIN N TLI NE;

Element Richtung @ Beschreibung

bOpMode | [in] Betriebsart des LIN-Controllers. Fiir die Betriebsart kann eine oder mehrere

der folgenden Konstanten angegeben werden: LIN_OPMODE_SLAVE: Slave Mode
(Standard) LIN_OPMODE_MASTER: Master Mode (falls unterstutzt, siehe LINCAPABILITIES).
LIN_OPMODE_ERRORS: Empfang von Fehler-Frames aktiviert

LI N_OPMODE_SLAVE: Slave Mode (Standard)
LI N_OPMODE_MASTER: Master Mode (falls unterstitzt, siehe LI NCAPABI LI TI ES).
LI N_OPMODE_ERRORS: Empfang von Fehler-Frames aktiviert

bReserved | [in] Reserviert. Wert muss mit O initialisiert werden.

wBitrate [in] Ubertragungsrate in Bits pro Sekunde. Der angegeben Wert muss innerhalb der durch die
Konstanten LI N_BI TRATE_M Nund LI N_BI TRATE_MAX. definierten Grenzen liegen. Wird
der Controller als Slave betrieben und unterstitzt eine automatische Bitratenerkennung, kann
die Bitrate durch Angabe des Werts LI N_BlI TRATE_AUTOvom Controller automatisch ermittelt
werden.
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8.4.3. LINLINESTATUS
Der Datentyp beschreibt den aktuellen Status der LIN-Nachricht.

typedef struct _LINLI NESTATUS

{

U NT8 bOpMbde;
Ul NT8 bReserved,;
U NT16 wBitrate;
Ul NT32 dwst at us;
} LI NLI NESTATUS, *PLI NLI NESTATUS;

Element Richtung @ Beschreibung

bOpMode | [in] Aktuelle Betriebsart des Controllers (siehe LIN_OPMODE_ in LININITLINE, S. 136)

bReserved | [out] Nicht verwendet

wBitrate [out] Aktuell eingestellte Ubertragungsrate in Bits pro Sekunde.

dwStatus | [out] Aktueller Status des LIN-Controllers. Wert ist eine logische Kombination aus einer oder mehreren

der folgenden Konstanten:

LI N_STATUS_TXPEND: Controller sendet momentan eine Nachricht auf den Bus.

LI N_STATUS_OVRRUN: Datentiberlauf im Empfangspuffer des Controllers ist aufgetreten:
LI N_STATUS_ | NI NI T: Controller ist im gestoppten Zustand.

LI N_STATUS_ERRLI M Uberlauf des Fehlerzahlers des Controllers ist aufgetreten.

LI N_STATUS_BUSCOFF: Controller ist in den Zustand BUS-OFF gewechselt.

8.4.4. LINMONITORSTATUS

Der Datentyp beschreibt den aktuellen Zustand eines LIN-Nachrichtenmonitors.

typedef struct _LI NMONI TORSTATUS

{

LI NLI NESTATUS sLi neSt at us;
BOOL32 f Acti vat ed;
BOOL32 f RxOverrun;
Ul NT8 bRxFi f oLoad;
} LI NMONI TORSTATUS, *PLI NMONI TORSTATUS;

Element Richtung | Beschreibung

sLineStatus | [out] Aktueller Status des LIN-Controllers. Fiir weitere Informationen siehe die Beschreibung der
Datenstruktur LI NLI NESTATUS.

fActivated [out] Zeigt, ob der Nachrichtenmonitor momentan aktiv (TRUE) oder inaktiv (FALSE) ist.

fRxOverrun | [out] Signalisiert mit dem Wert TRUE einen Uberlauf im Empfangspuffer.

bRxFifoLoad | [out] Aktueller Flllstand des Empfangs-FIFOs in Prozent

8.4.5. LINMSGINFO

Der Datentyp fasst verschieden Informationen Gber LIN-Nachrichten in einem 32-Bit-Wert zusammen. Der Wert
kann byteweise oder liber einzelne Bitfelder zugewiesen werden.
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typedef union _LI NVSGE NFO
{

struct

{
U NT8 bPi d;
U NT8 bType
U NT8 bDl en
U NT8 bFl ags; } Bytes;

struct

{
U NT32 pid : 8;
U NT32 type : 8;
U NT32 dlen : 8

Ul NT32 ecs :

Ul NT32 sor

Ul NT32 ovr :

Ul NT32 ido :

Ul NT32 res :
} Bits;

AR PR

} LINVSG NFO, *PLI NMSG NFQ,

Auf die Informationen einer LIN-Nachricht kdnnen lGber das Strukturelement Bytes byteweise zugegriffen
werden. Die folgenden Felder sind definiert:

Felder Richtung Beschreibung

Bytes.bPid [in/out] Geschutzter Identifier, siehe bits.pid

Bytes.bType [in/out] Typ der Nachricht, siehe bits-type und bits.ecs

Bytes.bDlen [in/out] Datenlange, siehe bits.dlen

Bytes.bFlags [in/out] Verschiedene Flags, siehe bits.ecs, bits.sor, bits.ovr und bits.ido

Auf die Informationen einer LIN-Nachricht kdnnen lber das Element Bits bitweise zugegriffen werden. Die

folgenden Bitfelder sind definiert:
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Bitfeld Richtung | Beschreibung
Bytes.pid | [in/out] Geschitzter Identifier der Nachricht
Bits.type | [infout] | Typ der Nachricht. Fiir

Empfangsnachrichten sind folgende
Typen definiert:

LI N_VBGTYPE_DATA

Standardnachricht. Alle regularen
Empfangsnachrichten sind von diesem
Typ. Im Feld bPid bPid ist die ID

der Nachricht enthalten, im Feld
dwTime der Empfangszeitpunkt. Das
Feld abData enthalt je nach Lange
(siehe bits.dlen) die Datenbytes der
Nachricht. In der Master-Betriebsart
konnen Nachrichten dieses Typs auch
gesendet werden. Dazu miissen im
Feld bPid und im Feld abData je nach
Lénge (bits.dlen)die zu sendenden
Daten angegeben werden. Das Feld
dwTime wird auf 0 gesetzt. Um
ausschlieBlich die ID ohne Daten zu
senden, wird Bits.ido auf 1 gesetzt.

LI N_MSGTYPE_I NFO

Informationsnachricht. Dieser
Nachrichtentyp wird bei bestimmten
Ereignissen bzw. bei Anderungen

am Status des Controllers in

die Empfangspuffer aller aktivierten
Nachrichtenmonitore eingetragen.
Das Feld bPid der Nachricht

enthalt den Wert OxFF. Das Feld
abData[0] enthalt einen der folgenden
Werte:

Konstante

Bedeutung

LI N_I NFO_START

Controller ist gestartet. Feld
dwTime enthalt den relativen
Startzeitpunkt (normalerweise 0).

LI N_I NFO_STOP

Controller ist gestoppt. Feld
dwTime enthalt den Wert 0.

LI N_I NFO_RESET

Controller ist zurlickgesetzt. Feld
dwTime enthélt den Wert 0.

LI N_MSGTYPE_ERROR

Fehlernachricht. Dieser
Nachrichtentyp wird beim

Auftreten von Busfehlern

in die Empfangspuffer aller
aktivierten Nachrichtenmonitore
eingetragen, wenn bei Initialisierung
des Controllers das Flag

LI N_OPMODE_ERRORS angegeben
wurde. Das Feld bPid der Nachricht
hat den Wert OxFF. Der Zeitpunkt
des Ereignisses ist im Feld dwTime.
Das Feld abData[0] enthalt einen
der folgenden Werte:

Konstante

Bedeutung

LI N_ERROR BI T

Bit-Fehler

LI N_ERROR_CHKSUM

Checksummenfehler

LI N_ERROR_PARI TY

Paritats-Fehler vom Identifier

4.02.0250.10022 Version 1.6

Seite 139 von 141



VCI: C++ Software Version 4 LIN Specific Data Types

Bitfeld Richtung | Beschreibung

LI N_ERROR_SLNORE Slave antwortet nicht.

LI N_ERROR_SYNC Ungiiltiges Synchronisationsfeld.
LI N_ERROR_NOBUS Keine Busaktivitat.

LI N_ERROR_OTHER Anderer, nicht spezifizierter Fehler

Das Feld abData[1] der Nachricht
enthalt das niederwertige Byte

des aktuellen Status (siehe

LI NLI NESTATUS. dwsSt at us). Der
Inhalt der anderen Datenfelder ist
undefiniert.

LI N_MSGTYPE_STATUS Statusnachricht. Dieser
Nachrichtentyp wird bei Anderungen
vom Controllerstatus in die
Empfangspuffer aller aktivierten
Nachrichtenkanale eingetragen. Das
Feld bPid der Nachricht enthalt

den Wert OxFF. Der Zeitpunkt

des Ereignisses ist im Feld

dwTime der Nachricht vermerkt.
Das Feld abData[0] enthalt das
niederwertige Byte vom aktuellen
Status. Der Inhalt der anderen
Datenfelder ist undefiniert. (Siehe
LI NLI NESTATUS. dwst at us)

LI N_MSGTYPE_WAKEUP Ausschlieflich fiir Sendenachrichten.
Nachrichten dieses Typs generieren
ein Wake-Up-Signal auf dem Bus. Die
Felder dwTime, bPid und bDlen sind
ohne Bedeutung.

LI N_MSGTYPE_TMOVR Zéhlertberlauf. Nachrichten dieses
Typs werden bei einem Uberlauf
des 32-Bit-Zeitstempels von LIN-
Nachrichten generiert. Im Feld
dwTime der Nachricht ist

der Zeitpunkt des Ereignisses
(normalerweise 0) und im Feld
bDlen die Anzahl der Timer-
Uberlaufe angegeben. Der Inhalt der
Datenfelder abData ist undefiniert,
das Feld bPid hat den Wert OxFF.

LI N_MSGTYPE_SLEEP Go-to-Sleep-Nachricht. Die

Felder dwTime, bPid und

bDlen sind ohne Bedeutung.

Flr Sendenachrichten sind
ausschlieBlich LI N_NMSGTYPE_DATA,
LI N_MSGTYPE_SLEEP und

LI N_MSGTYPE_WAKEUP definiert,
andere Werte sind nicht erlaubt.

Bits.dlen [in/out] Anzahl der gliltigen Datenbytes im
Feld abData der Nachricht.

Bits.ecs [in/out] Erweiterte Checksumme. Das Bit
wird auf 1 gesetzt, wenn es sich
um eine Nachricht mit erweiterter
Checksumme nach LIN 2.0 handelt.
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Bitfeld

Richtung

Beschreibung

Bits.sor

[out]

Sender of Response. Das Bit wird
bei Nachrichten gesetzt, die der
LIN-Controller selbst gesendet hat,
d.h. bei Nachrichten, fur die der
Controller einen Eintrag in der
Antworttabelle aufweist.

Bits.ovr

[out]

Data Overrun. Das Bit wird auf 1
gesetzt, wenn der Empfangs-FIFO
nach dem Zuweisen dieser Nachricht
voll ist.

Bits.ido

[in]

ID-Only. Das Bit ist

ausschlieBlich bei Nachrichten des
Typs LI N_MSGTYPE_DATA relevant,
die direkt gesendet werden. Wird
das Bit bei Sendenachrichten auf

1 gesetzt, wird ausschlieBlich die

ID ohne Daten lbertragen und

dient in der Master-Betriebsart zum
Senden der IDs. Bei allen anderen
Nachrichtentypen ist dieses Bit ohne
Bedeutung.

Bits.res

[in/out]

Reserviert fiir zukiinftige
Erweiterungen. Dieses Feld ist 0.

8.4.6. LINMSG

Der Datentyp beschreibt die Struktur von LIN-Nachrichtentelegrammen.

typedef struct _LI NVSG

{
Ul NT32 dwTi ne;
LI NVMsd NFO uMsgl nf o;
U NT8 abDat a[ 8] ;
} LINVBG *PLI NVSG
Element | Richtung | Beschreibung
dwTi e Bei Empfangsnachrichten enthdlt dieses Feld den relativen Empfangszeitpunkt der Nachricht
in Timer-Ticks. Die Auflésung eines Timer-Ticks |dsst sich aus den Feldern dwClockFreq und
dwTscDivisor der Struktur LI NCAPABI LI TI ES nach folgender Formel berechnen: Auflésung(s] =
dwTscDivisor / dwClockFreq
uMsginfo Bitfeld mit Informationen Uber die Nachricht. Fir eine ausfiihrliche Beschreibung des Bitfelds siehe
LI NMSGE NFO
abData [out] Array fiir bis zu 8 Datenbytes. Die Anzahl gultiger Datenbytes wird durch das Feld
uMsginfo.Bits.dlen bestimmt.
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