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Erstellung einer Netzwerkverbindung

Die Kommunikation zwischen mehreren Geraten kann Uber zwei Verbindungsarten realisiert werden. Die Verbindung
zwischen PC und Zielsystem wird als PC-Verbindung, zwischen mehreren Zielsystemen als Netzwerkverbindung
bezeichnet.

Die PC-Verbindung kann iber CAN-Bus oder RS232 umgesetzt werden. Eine Netzwerkverbindung ist zur Zeit nur tber
CAN-Bus moglich. Weitere Verbindungsarten sind in Vorbereitung.

Der Zugriff auf Datenpunkte weiterer Geréte, wird Uber eine Netzwerkverbindung realisiert. Die Netzwerke lassen sich
individuell parametrieren. Alle im Projekt implementierte Geréte lassen sich somit miteinander verbinden.

“:* Projektverwaltung ElaGraph I 1H[=] E3

Datei Bearbeiten Ansicht  Optionen  Hilfe

NEEERE

D DemoD esign Narne & | |D| DLL | Knaten | Pararmeter
&-{ Demoliraph EHCAN MM D AN MIED | MO
-7 DemoSim
(-] Gérautomat
B8 P20
: E1-[2] Datenpunkte
- ,rl"" Metzwerkverbindung CAN-Bus
-] Pragramme
; [-[Z7] Ressourcen
[:| LeerProjekt

| | |
Bereit [ NOM [

Der PC ist Uber die RS232 mit dem Zielsystem P200 verbunden. Das P200 kommuniziert Giber eine CAN-Bus
Netzwerkverbindung mit dem zweiten Zielsystem CAN-MM1.

Im Zielsystem CAN-MM1 kénnen Datenpunkte projektieren werden. Das Zielsystem P200 kann somit tiber die
Netzwerkverbindung auf Datenpunkte anderer Gerate zugreifen.

Der PC ist somit in der Lage (ber das Zielsystem P200 (RS232) mit dem Zielsystem CAN-MM1 (CAN-Bus) zu
kommunizieren.

Hinweis:
Der Zugriff auf Datenpunkte tber mehrere Geréte ist nur dann maglich, wenn die Datenpunkte Uber eine
Netzwerkverbindung zwischen diesen Geraten projektiert sind.

Netzwerkverbindungen werden in der

Projektverwaltung wie folgt erstellt: RN —— S
. D| ilels| S(z[?] sl

1. Auswahl des zuvor erstellten Projektes E—Ian—lk—'—l I = | —

- . " =4 Meldeanlags LA Datenpunkts
2. Auswahl des zuvor projektieren Gerét | HE Daerurs CiProgemne

. Y e E& MNotstomagaragat
3. Neues Objekt einfiigen: Netzwerk L1 D, oy
4. Allgemeine Projektierung des Netzwerkes e | I
vornehmen Treiber: can_wPcely = St CAN_D
Patzmeter,  [300.123kBaud

Unter <Name> kann ein beliebiger Name fur das — —
Netzwerk vergeben werden. _I| e |
Im Feld <Treiber> muB der Treiber parametriert ot s

werden, der in diesem Netzwerk eingesetzt werden
soll.
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Das Kommunikationskonzept (EOnline / ZOnline)

e EOnline ist eine eigenstandige Applikation,

welche im Hintergrund die gewiinschte
Kommunikation zwischen den
Nutzerprogrammen und der héchsten
Schicht des Kommunikationstreibers
(z.B. Schicht 7 gemé&R 1SO/OSI
Referenzmodells bzw. der TCP- Schicht)
abwickelt.

EOnline besitzt kein Ausgabefenster und
wird vom ersten Zugriff eines
Nutzerprogrammes selbstandig gestartet
und mit dem letzten Nutzerprogramm
beendet.

e Dynamisch verwaltete Datenpunkte.
Die Beschreibung zu einem Datenpunkt

(physikalische Adresse, zugehériges Gerat,

zugehdriges Netzwerk, etc.) wird in der
Ressource Datei gespeichert.

=27 Metzwerke

CaN

5 MM auf Adr T
{488 P200 auf Adr.0
Frotibus-DF Metzwerk
{% Profi/M7 Modul

Doyt

B

-

i
TCFP/IP Ethermet

% FC LapTop
% PC ProzeszRleitstand

e EOnline ist lauffahig unter Microsoft® Windows 95™, Windows 98™ oder Windows NT™

e  ZOnline ist das Gegenstiick zu EOnline in den Zielsystemen. ZOnline entspricht funktionell EOnline

Kommunikationsnetze

Hardware : Grofirechner (z. B. IBM AS400)

Leitebene

Hardware : Industrial Ethernet IEEEB02.3
10/ Mbit/s, 100 Mbit/s@ 50m
(Sinec H1)

Software - TCP/ IP

Zellenebene

Hardware | Profibus ( Sinec L2)
187 5 KBit/s@1000m
1,6 MBit/s@200m
12 MBit/s@100m
Software : Profibus

DP gemals EN50170
PA gemaR DIN19245 Teil 123

Hardware | CAN 15011898

50 KBit/s@1000m
125 KBit/s@400m
1,6 MBitis@40m

Software : ElaCAN Multimaster
CAL, CAN Open

Feldebene

Aktorik / Sensorik Ebene .

[

AS - B [Srec 1)

[

i
R
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Schnittstellen

RS232 (ca. +/ - 12V Pegel, TxD, RxD, GND) als Standard.

RS232 erweitert (ca. + /- 12V Pegel, CTS, RTS, TxD, RxD, GND) als Option.
RS422 (ca. 1V Differenzpegel, T+, T-, R+, R-, GND) als Option.

RS485 (ca. 1V Differenzpegel, Low, High, GND) als Option.

TTY (ca. 20mA Stromschleife, 1+, I-) als Option.

Freie Protokolle, programmiert durch Userware (kundenspezifische Protokolle).
Siemens AS511 Protokoll: Zugriff auf Siemens S5 Familie .

Siemens 3964R Protokoll: Rechnerkopplung zu Siemens Baugruppen CP-525.

Die AnschluBbelegung der Schnittstellen entnehmen Sie bitte aus der Geratebeschreibung.

Seite 5 von 81



ELASOFT SOFTWAREBESCHREIBUNG '

Entwicklung von Gerate- und Netzwerktreibern

Das EOnline Treiber Konzept

Einfihrung
Wenn es notig wird, fremde Hardware in das EOnline Treiber Konzept einzubinden, muR der Benutzer zwei Treiber zur
Verfligung stellen. Der erste wird Driver und der zweite Device Treiber genannt. Diese Programme, die als DLL (,,dynamic
link library* fiir Windows) mit C-Schnittstelle ausgefiihrt werden miissen, sind fir folgende Aufgaben zusténdig:
Driver
Ein Driver ist definiert durch die Eigenschaften der Netzwerkkarte, die er représentiert :
o Kommunikation mit den Geréten (iber die Netzwerkhardware
e Berechnung hardwarespezifischer Parameter
o Abklopfen des Netzwerkes nach Kommunikationspartner (Autoscan)
e Parametrierung des Treibers durch den Anwender

e Mehrfache Instanz eines Prozesses (Threads) pro Steckplatz (Slot) auf der Netzwerkkarte

Device

Ein Device reprasentiert den Kommunikationspartner — das Gerét

¢ Definition der moglichen Kommunikationspartner (welche Hardware verstehe ich ?)

¢ Festlegung des Gesprachspartners

¢ Definition mdglicher Datenpunkte in einem Gerét. Dabei stehen drei mégliche Verwaltungsprinzipien zur Verfligung :
1. Verwaltung in einer festen Liste, die in DEVICE.DLL programmiert wird.
2. Die Liste wird aus einer Konfigurationsdatei ermittelt.
3. Die Liste wird mittels einer Konfigurationsdatei ermittelt, die aktuell aus dem Zielsystem gelesen wird.

o Auswahl der Datenpunkte in einfacher und mehrfacher Selektion.
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EOnline Scheduler

Die Device und Driver Treiber bilden mit EOnline die Kommunikation auf dem Netzwerk ab. EOnline ist ein Scheduler
(Ereignisverwaltung), der die Verwaltung der Kommunikation Gbernimmt.

Schematisch kann der Zusammenhang (die virtuellen Verbindungen zwischen den Treibern) wie folgt dargestellt werden :

EOnline.exe

o T~

DRIVER1 DRIVER2

P AN

DEVICE1 DEVICE2 DEVICE1L DEVICE2

EOnline verwaltet samtliche Anfragen aller Programme. Die Anfrage wird iber das projektierte Netzwerk an das
projektierte Gerat weitergeleitet.

Zur Veranschaulichung werden im folgenden zwei Beispiele zur Erstellung eines Treibers beschrieben. Diese Treiber sind
nicht bei der Installation Ihres Produktes enthalten. Falls Sie an den Quellen interessiert sind, wenden Sie sich bitte an
unsere Hotline.

Die Beispieltreiber wurden in C++ mit Hilfe der MFC (Microsoft Foundation Classes) erstellt. Es gelten folgende
Konventionen:

#define DLLEXPORT extern "C" __declspec(dllexport)

Wird die DLL mit der MFC erzeugt, ist auBerdem darauf zu achten, daf3 alle exportierten C-Funktionen, die auf globale
Variable zugreifen mit

AFX_MANAGE_STATE(AfxGetStaticModuleState());

beginnen. Dieser Befehl wurde im Beispiel in das #define START_DLL_FUNCTION integriert. Beginnen wir nun mit
eines systematischen Beschreibung der Funktionen:

Der Festplattentreiber DRIVER.DLL

Dieser Treiber leitet eine Kommunikation in eine Datei um. Die hier besprochenen Funktionen finden sie im Beispiel
DRIVER in der Datei extern.cpp. Alle zu erledigenden Aufgaben sind durch den Kommentar gekennzeichnet.

L1070 0077007707777 77777777777777777777
// TO DO :
// Der Scan wird unterbrochen
und
// END TO DO
JIT177 777777777777 777777777777777777777777777777

Damit eine DLL als Treiber von EOnline.exe akzeptiert wird sind folgende exportierte Funktionen nétig :
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Driver_WindowDriverParameter

DLLEXPORT BOOL Driver_WindowDriverParameter(HWND hwnd, int language, char *Slot, int SizeSlot, char
*ParasString, int SizeParaString)

Diese Funktion wird dazu verwendet, um den Treiben zu parametrieren. So kann hier zum Beispiel die Ubertragungsrate
usw. der Hardware eingestellt werden. Es ist Gblich in dieser Funktion einen Dialog zu 6ffnen, der dies ermdglicht.

hwnd Handle des ,,Parent Window (wird beniitzt um den Dialog zu zentrieren)

language Index der Sprache, falls der Dialog mehrsprachig erscheinen soll. Elrest intern
wird der Index O fir deutsch und 1 fiir englisch verwendet.

Slot Reprasentiert die Bezeichnung des Steckplatzes in der Schnittstellenkarte.

SizeSlot Lénge des Speicherbereiches fiir ,,Slot* einschlieBlich terminierender 0.

ParaString Zeichenkette in der die Parametrisierung des Netzwerktreibers codiert sein

SizeParaString

muR.

Léange des Speicherbereiches fiir ,,ParaString* einschliefSlich terminierender 0.

Driver_InitDriverSlot
DLLEXPORT BOOL Driver_InitDriverSlot (char *Slot, char * ParaString)

In dieser Funktion findet die Initialisierung eines Steckplatzes (Slot) in der Schnittstellenkarte mit den Parametern

(ParaString)
Slot Kennzeichner fiir den Schnittstellenkarte
ParaString Parameter fiir die Initialisierung der Schnittstellenkarte

Driver_GetSchedulerCycle
DLLEXPORT ULONG Driver_GetSchedulerCycle (char *Slot)
Slot Kennzeichner flir den Schnittstellenkarte

Diese Funktion definiert das kleinste Zeitraster, in dem die Schnittstellenkarte abgefragt wird. EOnline hort kontinuierlich
in diesem Zeitraster den Bus ab und speichert sich die

Physikalischer Bus

EQnline. exe

Zwischenspeichern
det Telegramme

Anwrender

E cycle time cycle time E cycle time cycle time E cycle time
I Beispiel : - -,
Polltime = ! . ! Pollti ! ;
] Folltime olltime Polltime
2xeyele time

empfangenen Telegramme in einem Zwischenspeicher ab. Diese Zeit wird ,,cycle time* genannt und wird durch diese
Funktion definiert. Slot definiert hier wieder den Steckplatz der Schnittstellenkarte.
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Driver_GetPreTime

DLLEXPORT ULONG WINAPI Driver_GetPreTime (ULONG cycle, ULONG databytes)
cycle Die cycle Time in ms
databytes Anzahl der Bytes des Telegramms

Diese Funktion definiert ein zusétzliches ,,Toleranzband*, das die Kommunikation auf dem Netz effektiver gestaltet. Wie
oben schon geschildert, wird der Bus zyklisch in der cycle time abgefragt. Erfragt sich der Anwender tiber EOnline nun
Daten vom Gerét, so sind nach der obigen Zeichnung nur die Daten akzeptabel, die nach der Anfrage eingelesen wurden.

Die von dieser Funktion zuriickgegebene Zeit gibt nun an, daf auch die Telegramme noch gultig sind, die <KRETURN> ms
vor der Anfrage eingingen.

PhysikalischerBus R R R R R RN NN

Cel 1 4

: ' ! D Zeit
: Giiltiger Bereich ! !
' (ohne Echtzeitverletzung)

g -
cycle time i i cycle time cycle time 1 cyele time

| | I

E PreTimeE Folltime

Wird eine Anfrage erst aulRerhalb den Grenzen des giiltigen Bereichs beantwortet, so kommt es zu einer Echtzeitverletzung.
Driver_SizeDatalList

DLLEXPORT Int Driver_SizeDataList (ULONG cycle, char * Slot)

Diese Funktion gibt die Anzahl der Telegramme zurlick, die pro cycle time bearbeitet werden kdnnen.
Cycle cycle time in ms

Slot Bezeichnung des Steckplatzes der Schnittstellenkarte
Driver_SlotTransmitData

DLLEXPORT BOOL Driver_SlotTransmitData (char* Slot, DATAPOINT_STRUCT **pdatapoint, int
CountDatapoint)

Slot Bezeichnung des Steckplatzes der Schnittstellenkarte
pdatapoint Anzahl der zu sendenden Telegramme
CountDatapoint Feld von < CountDatapoint > Telegrammen.

Diese Funktion ist die zentralste im ganzen Treiber. Sie ist ndmlich fur die Kommunikation an sich zustandig. Bevor jedoch
auf die Details eingegangen wird, ist es notwendig zu verstehen welche Treiber Typen es gibt.

Seite 9 von 81



ELASOFT SOFTWAREBESCHREIBUNG

Treibertypen

Grundsétzlich von Interesse sind an dieser Stelle zwei verschiedene Arten von Treibern :

1.Treiber fur Peer to Peer Netzwerke (Punkt zu Punkt Verbindungen wie z.B. RS232)

2.Treiber fur Netzwerke LAN (Local Area Network wie z.B. Ethernet, CAN etc.)

Peer to Peer:

Die grundlegendste Eigenschaft dieser Netzwerktopologie besteht darin, daf diese Kommunikation nur zwei Teilnehmer
hat. Auf der einen Seite der Master, der fiir die Kommunikationslogistik zusténdig ist und auf der anderen das Gerét aus
dem Daten ausgelesen werden. AulRerdem belegt eine Anfrage des Masters den ganzen Bus. Die ganze Kommunikation
wird mit der Funktion Driver_SlotTransmitData nachgebildet. In der Funktion wird die Anfrage geschickt und auf eine

Antwort gewartet.

Master

Netzwerk

Zeit

i Peer to Peer Netzwerk |

| 5 Slave
: request :

k _—

; confirm :

- ;

; Warten auf '

i Antwort ;

' request '

i -

' confirm ;

E request .

' —F:

i contfirm '

- !

! request '

! confirm P R
i}

Hier gibt es mehrere Teilnehmer, die ,.gleichzeitig” auf dem Bus kommunizieren. Mit dem EOnline Treiberkonzept sieht
dies folgendermalien aus :

LAN Netzwerk

request (13

yYYyY

confirm

request (23

vy L

confirm

ENIV Y

| Savel | | Slavel | | Slaved |
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Implementierung

Request wird durch die Funktion Driver_SlotTransmitData und confirm durch Driver_SlotReceiveData realisiert. Wichtig
ist noch, dal’ nach Driver_SlotTransmitData noch eine gewisse Zeit gewartet werden muf, dai3 der Slave Zeit bekommt
zum Antworten. Der Inhalt von pdatapoint legt die Art und Weise des Telegrammes fest:

typedef struct
{

unsigned char AddressMode; // Adressierungsart

ULONG Address; // physische Adresse

char *Node; // Pointer auf Node-Name

int OnlineDataType; // Datentyp auf der ElaOnline Seite (DATATYPE xXXx)
int TargetDataType; // Datentyp im entspr. Target (DATATYPE XxXx)
int Count; // Anzahl des Types ab Adresse

WORD Access; // zZugriff (ACCESS xx yyy)

unsigned char *DataBufferRead; // Pointer auf Pufferbereich

unsigned char *DataBufferWrite; // Pointer auf Pufferbereich

int SizeDataBuffer; // Pufferbereich in Bytes

unsigned char Send; // angefordert

unsigned char Receive; // empfangen (== ok)

unsigned char SemaClearDataPoint; // wenn ==1 Lesen abbrechen

unsigned long Timestamp; // letzter Zeitstempel beim Lesen

unsigned long CountOfRead; // Anzahl Lesevorgadnge dieses Datenpunktes

} DATAPOINT STRUCT;

Fir ndhere Informationen sehen Sie sich bitte im Beispieltreiber DRIVER.DLL die Datei extern.cpp an.

Driver_SlotReceiveData

DLLEXPORT BOOL Driver_SlotReceiveData_(char* Slot, DATAPOINT_STRUCT **pdatapoint, int
CountDatapoint)

Slot Bezeichnung des Steckplatzes der Schnittstellenkarte
pdatapoint Anzahl der zu sendenden Telegramme
CountDatapoint Feld von < CountDatapoint > Telegrammen.

Analog der Funktion Driver_SlotTransmitData ,jedoch fiir Netzwerke bei Confirmed Services.
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Driver_GetRestartTelegram

DLLEXPORT BOOL Driver_GetRestartTelegram (char * Device, char * pMode, ULONG * pAddress,
DATABUFFER4 * pData, BOOL * pCheck)

Device Name des Geratetreibers

pMode Eindeutige Kennung fur Restart (muB im Treiber selbst definiert sein)
pAddress Adresse des Datenpunktes (im Prinzip zur freien Verwendung)

pData Zeiger auf gelesene Daten

pCheck Zusétzlicher BOOL Wert

Antwortet ein Gerat nicht mehr auf die Anfragen von EOnline, spricht man von einem Gerateausfall. An diese Gerate wird
in zeitlichen Abstanden, die durch Driver_GetRestartTime definiert wird, ein sogenanntes "Anklopftelegramm™ gesendet.
Dieses soll die Initialisierung des Gerates bewirken. Dieses Telegramm wird durch Driver_GetRestartTelegram definiert.
Es wird von dem Gerét erwartet, daB3 es eine Riickantwort (Confirmed Service) sendet. Diese Rlickantwort wird nicht
weiter verarbeitet.

Driver_GetRestartTime

DLLEXPORT ULONG Driver_GetRestartTime()

Riickgabe der Zeit in Millisekunden, die fur einen Wiederanlauf verwendet wird. D.h. alle x Millisekunden wird ein
Anklopftelegramm gesendet (n&heres siehe Driver_GetRestartTelegram).

Driver_StartScan
DLLEXPORT BOOL Driver_StartScan(char * Slot, char * FileName, char * ParaString)
Slot Steckplatz der Schnittstellenkarte
FileName  Name der Scan Datei
ParaString  Parameter der Initialisierung des Netzwerkes

In dieser Funktion wird die automatische Suche im Netzwerk nach aktiven Geréten realisiert. Das Ergebnis der Suche muf
in eine Datei mit dem Namen < FileName > (standard : scan.out) geschrieben werden. Es ist darauf zu achten, daf3 ein
neuer Prozel3 gestartet wird. Die Datei hat folgendes Format :

<Kommentar>

<ool>

<Kommentar>

[<Parameterstring des Drivers>]
<Name der Device DLL>
<Kommentar 1>
<. 00>
<Kommentar 5>

(mehr Informationen Gber das Thema entnehmen Sie bitte dem Beispieltreiber in der Datei extern.cpp in der Funktion
StartSearchThread)
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Driver_ProgressScan
DLLEXPORT Driver_ProgressScan( char * Buffer, int BufferSize)
Buffer Zeiger auf den Textbuffer, der wéhrend des Scans am Autoscandialog dargestellt wird.
BufferSize GroRe des Buffers

Rickgabe eines Statusstrings, der in CAN-Hex, wahrend des Scanvorgangs ausgegeben wird. Wird als Text "End of Scan™
zurtickgegeben, interpretiert dies CAN-Hex als Ende des Scans.

Driver_EscapeScan

DLLEXPORT Driver_EscapeScan
Diese Funktion beendet den Autoscan Threat, wenn der Benutzer in CAN-Hex die Abbruch Taste driickt.

Der Geratetreiber fur Dateien DEVICE.DLL

Die hier implementierte Beispiel DEVICE kennt nur zwei Datenpunkte:
e Dateil
e Datei2
Werden Werte gelesen, oder geschrieben, so wird im Verzeichnis <SLOT>\<ParaStringDevice> jeweils die Datei
Datei?.drv angelegt und die Werte geschrieben. Fir die DLL gelten die gleichen Konventionen wie fiir die DRIVER DLL.
Device_SelectDevice

DLLEXPORT Device_SelectDevice (HWND hwnd, int language, char * Node, int SizeNode, char * ParaString, int
SizeParaString)

Hwnd Handle des Parent Fensters

language Index der Sprache, falls der Dialog mehrsprachig erscheinen soll. Elrest
intern wird der Index O fiir deutsch und 1 fiir englisch verwendet

Node Gerédtename

SizeNode Lange des Geratenamens

ParaString Parameterstring fur das Gerét (kann frei verwendet werden)

SizeParaString Lange des Parameterstrings.

Diese Funktion wird aufgerufen um das Gerét zu spezifizieren. Jedes Gerat wird durch einen eindeutigen Namen (Node)
gekennzeichnet, der in der gleichnamigen Zeichenkette hinterlegt wird. Ublicherweise wird in dieser Funktion ein Dialog
geo6ffnet, der den Anwender das Geréat parametrieren laRt.
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Device_WindowSelectDataPoint

DLLEXPORT BOOL Device_WindowSelectDataPoint(HWND hwnd, int language, char * Node, char * DataPoint,
int SizeDataPoint, int * Length, char * ParaString)

Hwnd Handle des Parent Fensters
Language Sprach ID (0=deutsch 1=englisch)
Node Gerétebezeichnung
DataPoint Eindeutiger String der den Datenpunkt identifiziert
SizeDataPoint Lé&nge des Speicherbereiches von DataPoint
Length Lénge der Daten des selektierten Datenpunktes
ParaString Parameterstring des Geréates
<RETURN> TRUE wenn ein Datenpunkt ausgewahlt wurde, FALSE bei Abbruch

Diese Funktion 6ffnet einen Dialog, der den Anwender einen Datenpunkt auswéhlen 188t (single selection).

Device_WindowMultiSelectDataPoint

DLLEXPORT BOOL Device_WindowMultiSelectDataPoint (int language, char *Node, char * ParaString,
S_DATAPOINT *ppDataPoint[],long *count)

Language Sprach ID (0O=deutsch, 1=englisch)

Node Gerétebezeichnung

ParaString Parameterstring des Gerats (z.B. Dateinamen einer Map-Datei von einem
Compiler + Projektgeratepfad flir spez. Geratebezogene Datenpunkte)

PpDataPoint[] Feld auf selektierte Datenpunkte

count Anzahl der selektierten Datenpunkte

Diese Funktion 6ffnet einen Dialog, der den Anwender mehrere Datenpunkte auswéhlen 1463t
(multi selection). Die Struktur S_DATAPOINT definiert einen selektierten Datenpunkt :

struct S_DATAPOINT
{

char *DataPoint; // Name des Datenpunktes
int SizeDataPoint; // Lénge des allociierten Speicherbereichs
int Length; // Lange der Daten des selektierten Datenpunktes

Zu bemerken ist, daf die Funktion den Speicher flr die selektierten Datenpunkte mit der Windows Funktion GlobalAlloc
bereitstellen muf3. Sinngemal wie folgt :

for (n=0;n<dlg.m nSelected;n++)

{
// String in der Struktur freigeben (GlobalAlloc ist wichtig)
(*ppDataPoint) [n] .DataPoint=(char*) GlobalAlloc (GPTR, sizeof (char) *50) ;
strcpy ( (*ppDataPoint) [n].DataPoint,dlg.m sdpSelected[n].DataPoint);
delete dlg.m sdpSelected[n].DataPoint;
(*ppDataPoint) [n].Length=dlg.m sdpSelected[n].Length;
(*ppDataPoint) [n].SizeDataPoint=50;
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Device_CheckDriver

DLLEXPORT BOOL Device_CheckDriver (char * Driver)

Driver

Name des Geratetreibers

Der Riickgabewert dieser Funktion legt fest, ob das Gerat fur den aktuell gewahlten Treiber geeignet ist. Der (ibergebene
String ,,Driver* beinhaltet dabei den Namen der Driver DIl mit oder ohne die Endung ,,DLL* !

Device_DataPointinfo

DLLEXPORT BOOL Device_DataPointIinfo(char *Driver, char * DeviceDII, char * Node, char *ParaStringDevice,
char *DataPoint, unsigned char *AdressMode, ULONG *PhysAdr, int *OnlineDataType, int *TargetDataType,
WORD *Access, CONVERTFUNCTIONREAD **ConvertFunctionRead, CONVERTFUNCTIONWRITE
**ConvertFunctionWrite, DATABUFFER4 *SigMin, DATABUFFER4 *SigMax, DATABUFFER4 *ValueMin,
DATABUFFER4 *ValueMax, char *PhysUnit, int SizePhysUnit, DATABUFFER4 * DefaultValue, int * Lenght, int

Check_C_Variable)

Gibt die Informationen uber einen Datenpunkt zuriick. Der eindeutige Schliissel ist ,,DataPoint*.

IN:
Driver
DeviceDlII
Node
ParaStringDevice
DataPoint

OUT:
AdressMode

PhysAdr
OnlineDataType
TargetDataType

Name des Netzwerk Treibers

Name der DII fur das Gerat

Eindeutige Kennung des Gerétes (Gerateknoten)
Frei parametrierter Parameterstring flr das Geréat

Bezeichnung des Datenpunktes tber den Informationen
angefordert werden.

Adressierungsmodus. Folgende sind definiert :
e ADRESSMODE_DIRECT

o ADRESSMODE_C_VARIABLE

o ADRESSMODE_ELAGRAPH_VARIABLE
o ADRESSMODE_OFFLINE_SCHREIBER

o ADRESSMODE_GESAMT_SCHREIBER

o ADRESSMODE_C_DOWNLOAD

e ADRESSMODE_ELAGRAPH_DIRECT

e ADRESSMODE_ELAGRAPH_SYS_VARIABLE
o ADRESSMODE_BROADCAST
Physikalische Adresse im Zielgerét

Datentyp auf der PC Seite

0x00
0x01
0x02
0x05
0x06
0x11
0x12
0x32
0x80

Datentyp im Zielgerat. Folgende Datentypen sind fir OnlineDataType

und TargetDataType definiert :
e DATATYPE_CHAR

e DATATYPE_UCHAR

e DATATYPE_BIT

o DATATYPE_SHORT

e DATATYPE_USHORT

e DATATYPE_LONG

o DATATYPE_ULONG

0x0001
0x0002
0x0004
0x0008
0x0010
0x0020
0x0040
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Access

ConvertFunctionRead

ConvertFunctionWrite

SigMin
SigMax
ValueMin
ValueMax
PhysUnit
SizePhysUnit

DefaultVValue

e DATATYPE_FLOAT 0x0080
e DATATYPE_STRING 0x0100
e DATATYPE_TIME 0x0200
e DATATYPE_DATE 0x0400
e DATATYPE_ERRORTELEGRAMM 0x0800

I/l Telegramm zum Restart (darf nur ElaOnline verwenden!)
e DATATYPE_3BYTES 0x1000

Zugriffsrechte auf den Datenpunkt. Folgende sind definiert :

e ACCESS_RD 0x0001
e ACCESS_WR_CONFIRMED 0x0002
¢ ACCESS_RD_WR_CONFIRMED 0x0003
¢ ACCESS_WR_UNCONFIRMED 0x0004
e ACCESS_CODE 0x0008
e ACCESS_OLD_RAM_ADDRESSING 0x0010

Konvertierungsfunktion beim Lesen des Datenpunktes

Konvertierungsfunktion beim Schreiben des Datenpunktes. Wird bei
den beiden Funktionen NULL (ibergeben, so werden. Diese
Funktionen ignoriert.

Kleinster Wert des Signalbereichs. (O=ignorieren)

GroRter Wert des Signalbereichs (O=ignorieren)

Kleinster Wert des Wertebereichs (O=ignorieren)

GroRter Wert des Wertebereichs (O=ignorieren)

Speicherbereich fir die Physikalische Einheit des Datenpunktes.

GroRe des reservierten Speicherbereichs fir die physikalische Einheit
(mit terminierender \0)

Standardwert

Length Lange des Wertes in Anzahl Datentyp
Check_C_Variable Elrest interne Spezialvariable. Bitte False (=0) zuruickgeben.
RETURN:

TRUE = Der Datenpunkt ist bekannt. Die benétigten Informationen wurden der Funktion tbergeben.
FALSE= Der Datenpunkt ist nicht bekannt.

Device_RelnitDevice

DLLEXPORT BOOL Device_RelnitDevice (WORD AdressMode, ULONG * PhysAdr, DATABUFFER4* Send,
DATABUFFER4* Receive)

AdressMode Adressierungdmodus fir Wiederanlauf.

PhysAdr PhysAdr (kann nach belieben verwendet werden)
Send Telegramm, das empfangen wurde

Receive Dieses Telegramm wird zurtickgeschickt.

Diese Funktion wird aufgerufen, wenn ein Gerét neu initialisiert werden soll.
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Dienste der Kommunikation

Der Aufbau einer Kommunikation wird Gber Dienste realisiert. Ein Dienst stellt eine bestimmte Funktionalitdt des Treibers
dar.

Bearbeitung der Dienste

Start Kommunikation

> ‘ 1. Autoscan

nein

2. Firmware
3. Userware
4. Ressource

ElaSim Download ?

5. Attribut Datei

Download
ja
6. CAN ID
nicht OK
7. Restart Telegram ?
ja 8. Offline Daten

Gesamt Daten

‘ 9. Firmware-Variable ‘

‘ 10. C-basierende Variable
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Prioritatenliste

Folgende Tabelle beschreibt die Dienste:

Dienste Adressierungsmodus Beschreibung
1. Autoscan Automatische Suche nach Zielsystemen
2. ElaSim Firmware Download ADRESSMODE_C_DOWNLOAD Programmierung des Zielsystems mit der
Firmware
3. ElaSim Userware Download ADRESSMODE_C_DOWNLOAD Programmierung des Zielsystems mit der
Userware
4. ElaSim Ressource Download ADRESSMODE_C_DOWNLOAD Programmierung des Zielsystems mit der
Ressource-Datei
5. ElaGraph Attributfile und Download ADRESSMODE_ELAGRAPH_DIRECT Programmierung des Zielsystems mit
ElaGraph-Programmen
6. CAN ID direct ADRESSMODE_CAN_ID_DIRECT Kommunikation zwischen Geréten (iber
einen definierten CAN-Identifier
7. Restart Telegram ADRESSMODE_DIRECT
DATATYPE_ERRORTELEGRAMM
8. Schreiber ADRESSMODE_OFFLINE_SCHREIBER
ADRESSMODE_GESAMT_SCHREIBER
9. Selbstdefinierte Datenpunkte ADRESSMODE_DIRECT Datenaustausch von Fimware-Variablen
FW-Variablen
Parameter (ElaGraph)
Sondertelegramme
10. RAM-Variablen ADRESSMODE_USERWARE Datenaustausch von C-Variablen

USERWARE-Variablen
Speicher-Direktzugriff

ADRESSMODE_C_VARIABLE
ADRESSMODE_ELAGRAPH

Verfugbare Dienste: PC - Zielsystem

Treiber CAN-MPC1 CAN-MPC2 RS232
CPU515 - V1.12 | CPU960 | CPU515-V1.12 | CPU960 - V1.3x | CPU515 - V1.12 | CPU960 - V1.3x
CPU515 - V1.23 | CPU167 | CPU515 - VV1.23 | CPU167 - V1.4x | CPU515 - V1.23 | CPU167 - V1.4x
Dienste Prot. 1 Prot. 1 Prot. 1u. 2 Prot. 1 Prot. 2
Autoscan X [x X [x] [x
ElaSim Firmware Download O O [x] O
ElaSim Userware Download [x]
ElaSim Ressource Download O nicht O I O [x]
ElaGraph Attributfile u. Download O mdglich [x] [5] O [x]
CAN ID direct O O [x] O [x]
Restart Telegram [xI
Schreiber O O [x] O [x]
Selbstdefinierte Datenpunkte [x]
FW-Variablen X X [x [x] [x]
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Parameter (ElaGraph) x [x [x (] I
Sondertelegramme [xI
RAM-Variablen O O
USERWARE-Variablen O O
Speicher-Direktzugriff O O
Verfugbare Dienste: Zielsystem mit Zielsystem
Treiber CAN Schnittstelle RS232 Schnittstelle

CPU515 - V1.12/V1.23 CPU960 V1.30, CPU515 - V1.12/V1.23 CPU960 V1.30,

mit CPU167V1.40 mit CPU167V1.40

CPU515 - V1.12/V1.23 mit CPU515 - V1.12/V1.23 mit

CPU960 V1.30, CPU960 V1.30,
CPU167V1.40 CPU167V1.40

Dienste Prot. 1 Prot. 1 u. 2 Prot. 1 Prot. 1u. 2
Autoscan 0O O O O
ElaSim Firmware Download
ElaSim Userware Download O O O O
ElaSim Ressource Download O O O O
ElaGraph Attributfile u. Download O O O O
CAN ID direct O O O
Restart Telegram O O O O
Schreiber O O [ O
Selbstdefinierte Datenpunkte Xl [x] O O
FW-Variablen X 53] [ O
Parameter (ElaGraph) O O
Sondertelegramme O O
RAM-Variablen O O O O
USERWARE-Variablen O O O O
Speicher-Direktzugriff O O O O
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Voraussetzungen, damit diverse Datenpunkte nutzbar werden

Verschiedene Datenpunkttypen Voraussetzungen

Die Firmware Variable sind ohne weitere Schritte fiir die Prozessoren
CPU515, CPU167 und CPU960 gleichermalen verfugbar.

Die selbstdefinierte Datenpunkte kdnnen im Zielsystem nur verwendet
werden, falls in die USERWARE die Datei Uwmodul.c eingebunden
ist. Siehe dazu die Beschreibung Uwbase.lib im Handbuch von
ElaSim.

Firmware-Variablen

Selbstdefinierte Datenpunkte

Die Parameter ElaGraph konnen nur verwendet werden, falls in die
Parameter ElaGraph USERWARE der ElaGraph Kernel eingebunden ist. Siehe dazu die
Beschreibung Graph.lib im Handbuch von ElaSim.

Die Sondertelegramme konnen nur verwendet werden, falls in der
USERWARE in die Routine ,can recv telegram()“ ein
entsprechender C-Code eingetragen wurde, der die Speicherung
dieser Kommunikationsdatenpunkte erlaubt.

Sondertelegramme

Der direkte Zugriff auf  Speicheradressen zwischen verschiedener

APV T Zielsysteme ist aus Sicherheitsgriinden unterbunden.

Der direkte Zugriff auf  Speicheradressen zwischen verschiedener

BIERBANE VTR Zielsysteme ist aus Sicherheitsgriinden unterbunden.

Der direkte Zugriff auf  Speicheradressen zwischen verschiedener

SR A Zielsysteme ist aus Sicherheitsgriinden unterbunden.

Layer 2 CAN Telegramme Nicht mdglich.
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Schichtenmodell

Der Austausch von Dateneinheiten zwischen Partnerinstanzen im Schichtenmodell der Datenkommunikation ist in
folgender Grafik abgebildet:

Shicht 8:
DRIVERSC
Dienste (Service) vom Teiber
6,7,9,10 5 2,3,4 8 1
Shicht 7: lSandard DP lElaGraph DP lDownIoad lOfﬂine Daten lAutoscan
‘ L7_Drv.c ‘ ‘ HaGraph.c ‘ ‘ Download.c ‘ ‘ Offline.c ‘ ‘ Autoscan ‘
‘ DownlDl1.c ‘ DownlD2.c |
‘ L7_Potc ‘
Shicht 2: lPC lModul
‘ L2 _Pot.c L2_Prot.c ‘
CAN-MPC 2 RS232 CAN-MPC 2 RS232
Can_Win32.c RS Prot2.c Can_960.c RS Pot2.c
RS Win32.c R232.c
ISO 11898 IEC 1ISO 11898 IEC

Abbildung: Export_Funktionen
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RS232 Schnittstelle

Uber den RS232 Netzwerktreiber

Der iberwiegende Teil der Peripheriegerate flir PCs und iberhaupt fiir Computer nutzt eine ganz besondere serielle
Schnittstelle : Die RS232 Schnittstelle. Sie ist wahrscheinlich die universellste und am meisten verbreitete Schnittstelle, die
es im Computerbereich gibt. Jeder PC hat mindestens eine davon, allermeistens sogar zwei. Unter Windows lassen sich bis
zu vier solcher Schnittstellen verwenden. Urspriinglich wurde diese Schnittstelle dazu entwickelt, um tGber ein Modem mit
anderen Rechnern zu kommunizieren.

Der Vorzug der RS232 Schnittstelle liegt darin, daf nicht einfach nur Daten (ibertragen werden. Es kann zusétzlich eine
Paritdtsprufung stattfinden, d.h. ein Ubertragenes Wort wird auf seine Richtigkeit hin iberprift. Zudem beinhaltet die
RS232 Schnittstelle zahlreiche zusétzliche Steuer- und Meldeleitungen.

Der Treiberdialog

Zum Verbindungsaufbau mit der RS232 Schnittstelle zwischen PC und einem CAN-Modul ist der Schnittstellen-Treiber
RS232.d1l notwendig. Die serielle Schnittstelle ist interruptgesteuert und mit einem Empfangsspeicher von 256 Bytes wie
folgt ausgefiihrt:

Die Parametrierung des Netzwerks erfolgt Giber folgenden Dialog:

Einstellungen R5232 E|

R5232 | Madem Einstellungen |

ComPort: [com_1 =
Baudiate: [3800B 20d =]
Datenhits [aBits =l
Paritit: [keine =l
Stopbits: [ 1Bits =]

-

wahrendl Download andere r
[zerate deakbivieren

Efgene Madullin: IU _|:
Ok I Abbrechen

ComPort: Nummer der RS232 Schnittstelle (maximal 4 Stiick werden von Windows
unterstiitzt). Standard ist die COM2 (Normalerweise wird tiber COM1 die Maus
angesteuert)

Baudrate: Die Ubertragungsrate von 110 Baud bis 256000 Baud

Datenbits: Anzahl der Bits in einem Telegramm, die furr reine Benutzerdaten reserviert
sind. Standard sind 8 Bits.

Paritat: Ist die Geradzahligkeit der Anzahl der zu 1 gesetzten Datenbits im
Datenbitblock. Standard : ,keine‘ 2)

Stopbits: Kennzeichnet das Ende eines RS232 Telegramms. Hier stellen Sie die Anzahl
und Lénge des beendenden Telegrammimpulses ein. Standard ist 1Bit

Routing: Standard : nicht aktiviert(Siehe ¥)
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Da Sender und Empfanger immer mit der gleichen Netzwerkeinstellung parametriert sein miissen um miteinander
kommunizieren zu kdnnen, ist es wichtig die richtigen Parameter auszuwéhlen. Bei Elrest sind alle Geréte werksseitig auf
folgender Einstellung parametriert :

e ComPort :COM_2

e Baudrate : 9600Baud

e Datenbits : 8Bits

e Paritat : keine

e Stopbits : 1Bits

e Routing : nicht aktiviert

YDefinition Baud nach ANSI : MaReinheit fiir die Schrittgeschwindigkeit : 1/Sekunde. Der Schritt ist der vereinbarte
kirzeste Abstand zwischen aufeinanderfolgenden Ubergéangen des Signalzustandes. Bei Binérer Ubertragung ist die
Schrittgeschwindigkeit (Baud) gleich der Ubertragungsgeschwindigkeit (Bit/s).

Paritat:
Gerade Paritétsbit ist gesetzt, wenn die Anzahl der zu 1 gesetzten Datenbits gerade ist.
Marke Als Paritat wird immer eine 1 ausgegeben.
Keine Paritétsbit wird nicht verwendet (Telegramm ist somit ein Bit kiirzer und
schneller)
Ungerade Paritétsbit ist gesetzt, wenn die Anzahl der zu 1 gesetzten Datenbits ungerade
ist.
9Routing:

Da (iber die RS232 nur mit einem Gerédt kommuniziert werden kann (,,peer to peer Verbindung), ergibt sich unter
Umstanden eine Redundanz der Gerateadressierung. D.h. das Gerat das mit dem PC verbunden ist kommuniziert evtl. Giber
eine andere Schnittstelle mit weiteren Geraten. Ist das Routing ausgewahlt, so wird das Telegramm das Uber die RS232
empfangen wurde, an das Gerét weitergeleitet, welches Uber den Gerétetreiber adressiert ist. So ist es méglich alle Geréte in
einem Netzwerk Uber eine Schnittstelle zu erreichen. Ist das Routing ausgeschaltet, so nimmt das Modul immer das
empfangene Telegramm entgegen :

Telegramm an Modul 4

RS232 -
RS232
Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul4
CAN CAN CAN + can

Der Telegrammverkehr zwischen PC und Modul 4 erfolgt iber Modul 1. Das Modul 1 wirkt wie ein virtuelles Modul. Es
empfangt Daten vom PC (mit der Adresse von Modul 4) und leitet diese Daten an das Modul 4 weiter. Als Antwort
empfangt Modul 1 die Daten vom Modul 4 (mit der eingestellten Routing) und leitet diese Daten an den PC weiter.

Maogliche Geréteadressierung:

Protokoll 1.0 Protokoll 2.0
Single- Master Betrieb Multi- Master Betrieb
MO bis M63 MO bis M63 MO bis M(Interm.Master)
Hinweis:

Routing ist ab Firmware Version 1.30 verfuigbar. Alle Module im Netzwerk miissen mit mindestens dieser Firmware
Version bestuckt sein.
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Fur das Routing wird automatisch die Modulnummer 63 vergeben. Diese Modulnummer darf im Netzwerk nicht vergeben
werden. Bei einem Autoscan nicht diese Modulnummer erkannt, da sie separat behandelt wird. Routing ist pro Netzwerk
ein mal maglich.

Ubertragungsraten:
CPU515 CPU167 CPU960
9600 Baud 9600 Baud 9600 Baud
38400 Baud
Die minimale Lesezykluszeit betragt:
Ubertragungsrate min. Lesezykluszeit
38400 Baud 100 ms
9600 Baud 500 ms

Die maximale Anzahl der Telegramme / Sekunde betragt in Abhéngigkeit der Ubertragungsrate:

Ubertragungsrate Telegramme / Sekunde

38400 Baud 70
9600 Baud 15

Download und dabei andere Gerate deaktivieren

Hinweis:

Ein Download auf ein Zielsystem kann unter diversen Umsténden fehlschlagen.

Fur die CPU515 geniigt es das Modul in der Servicestellung aus- und einzuschalten.

Fur die CPU167 und CPU960 muf’ das Modul ebenso in der Servicestellung aus- und einzuschalten werden und zusétzlich
mit dem Programm ,,can_hex.exe“ die USERWARE geloscht werden.

Tritt bei den Modulen mit CPU167 und CPU960 der Fall ein, daf die FIRMWARE geléscht wurde, bleibt nur das
Einsenden des Moduls ins Werk Elrest.

Soll ein ElaGraphll Projekt in eine Zielhardware gebracht werden, so wird ein sogenannter ,,Download* auf das Zielsystem
mit den entsprechenden Daten durchgefiihrt. Dies kann bei laufendem Betrieb an einer Anlage zu Problemen fihren, weil
in der Regel im Netzwerk noch andere Gerate kommunizieren. Dies hat zur Folge, dal? die anderen Geréte den Download
storen. Um dies vermeiden zu kdnnen, gibt es eine Option, die bewirkt, daR der Treiber allen anderen Geréten bei einem
Download eine Meldung schickt, die bewirkt, daB alle Gerate wéhrend dem Vorgang die Kommunikation unterbrechen.
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Modemverbindung

Zum Verbindungsaufbau zwischen PC und CAN- Modulen tber eine analoge Telefonleitung ist der Schnittstellen- Treiber
RS232.dll notwendig. Daten kdnnen somit tber die serielle Schnittstelle Gbertragen werden.

RS232

Modem Telecom Modem ElaCanll

Softwareeinstellungen auf PC Seite

L)
Diese Modem Schnittstelle wurde mit der original $ 4 A
Windows Modem TAPI Schnittstelle realisiert. e e
' L. I

:
H
3
=
=

Dazu muf unter dem Thema ,,Systemsteuerung das
Modem konfiguriert werden. 2 9 %

25 Obiekife) 7

Innerhalb des Modem Dialoges sollten Sie flr jedes Eigenschaften fiir Modems HE
verwendete Modem ein entsprechenden TAPI-Treiber o L

. . Allgemein | Diagnosz |

installieren.

Uber den Knopf Hinzufiigen — Keine autom. DIt Rl skl e el B
Erkennung — kdnnen Sie aus eine Liste zu Verfligung

stehende TAPI-Treiber des jeweiligen Modems reatix 552834 TURED ﬂ
auswahlen. AuBerdem kdnnen externe Treiber Uber o Dr. Neuhaus SMARTY 13.2T1, 13.2VDICE

- & Sportster ¥i 33,6 FAX Yoicemail
Disketten,... geladen werden. oot S b Moo =
Uber die autom. Erkennung kénnen Sie versuchen, das Hinaufiigen. .. Entfemen Eigenschaften |

Modem Uber das Betriebssystem suchen zu lassen.

Wahleinzstelungen

Besitzen Sie keinen Treiber, kdnnen Sie einen

Standardtreiber auswéahlen und versuchen, diesen zu
verwenden. Da aber jedes Modem andere Wahlparameter definieren, wie Modemverbindungen
Einstellbefehle verwendet, kann dieser Versuch hergestell werden._
fehlschlagen.

Standort: Standardstandort

Getestet wurden die Tapi-Treiber unter Windows 95 SchlieBen | Abbrechen
fiir die Modems:

e Creatix SG 2834 Turbo mit der frei erhaltlichen
Treiberinformation mdmctx1.inf

¢ Robotics Sportster Voice 33.6k Faxmodem mit dem
vorgeschlagenen Defaulttreiber
3Com: US Robotics 33.6k Voice EXT

e 3COM US Robotics 56K Faxmodem
mitgelieferter Treiber

e Dr. Neuhaus Smarty 19.2 Tl mit dem
vorgeschlagenen Defaulttreiber
Dr. Neuhaus: Dr. Neuhaus SMARTY 19.2 Tl, 19.2
Voice
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Stellen Sie die Ihren PC im Standortdialog korrekt auf
Ton- oder Impulswahl ein.

Weitere Einstellungen kénnen Sie tber die
Eigenschaftsdialoge vornehmen.

Geben Sie unter Allgemein die verwendete COM-
Schnittstelle an und unter maximale Geschwindigkeit
die mogliche Geschwindigkeit zwischen Rechner und
Modem. Bei neuen Systemen sollte 115200Baud
verwendbar sein.

Bei Nebenstellenanlagen erhalten Sie u.U. kein
Freizeichen nach dem Abheben. Deaktivieren Sie in

den Rufeinstellungen das entsprechende Auswahlifeld.

W ahlparameter HE

Standorte |

—aktueller Standort

Standart 5 tandardstandorty Meu... Etitteriet
Ortskennzahl: ID?DZ‘I

Lend: [Deutschiand 43) [~

i~ W ahlparameter fur diesen Standort

Amtskennzahl ist: I fiir Drtzgesprache und I fir Ferngesprache

[T Mit Telekarte wihlen Srder. |

¥ Kennzahl zum Deaktivieren der Wartefunktion des Standarts: Vl

wiahlverfahren: i+ MFY [Ton) I (Impuls]

Zu wahlende Rufnummer:
I= | &le Eemoesprach wablen %

Abbrechen |

Eigenschaften fiir Dr. Meuhaus SMARTY 192 TI. ... [HER

&llgemein  Einstellungen |Dpti0nen|

—Yerbindungzeinstellungen

Daterbit: [ -]
Paritat: IKeine Vl
Stophbits: I 1 b l

— Rufeinztellungen
™ Wor dem wahlen auf Freizeichen warten

¥ ‘wWahlvorgang abbrechen nach Iﬁ Sekunden
™ Irennen nach Leerauf von IT Minuten

Anzchlubeinztelungen... | Er&itert... |

0K | Abbrechen |
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Anwahl an PC Se|te Einstellungen R5232

. p5232  Modem Einstellungen |
Im Anwendungsprogramm ist als Netzwerk der RS232-

Treiber auszuwahlen. In den Parametereinstellungen
wechseln Sie auf die Seite ,,Modem Einstellungen* und Tel:

kdénnen hier Parameter wie Telefonnummer,

Automatisches Trennen von Verbindungen bei

Unterprech_u_ngen an_wghlen. Bei 0 Minuten ist diese Automalisches Tiennen [ =] .
Funktionalitat deaktiviert.

Teleforwerbindung:

T . . Routing: v
Nach Initialisierung des Netzwerks kann bereits eine e o
. ‘wishrend Download andere r
Modemverbindung aufgebaut werden. Gieréte deaktivieren
Die weitere Modemverbindung kénnen Sie nach ezl [
Initialisierung durch Aufruf des Modemservers
beeinflussen. Hierzu wéhlen Sie in der Taskleiste das 0K | Abbrechen

Modem-Server Icon per Doppelklick an;

Uber diesen Kontrolldialog kénnen Sie Verbindungen
vornehmen, trennen, die Telefonnummer &ndern und 01t e Zinkaineh
Eigenschaften der verwendeten Tapi-Verbindung F s SEEEER
andern Land: | D eutsBRiand (49) =l
Hier erfolgt im Moment auch die Auswahl der Vorwahl Jo7021
verwendeten Tapi-Schnittstelle. Wéahlen Sie hierzu die Tel:
entsprechende Telefonverbindung (Line) aus. I Venends Land und Yorwahl
— Oit;
IStandardstandolt j Eigenschaftenl
I elefonverbindung:
ILine 2: Dr. Meuhaus SMARTY 19.2j Eigenschaftenl
Zu wahlende Mummer: 95
QK I Jirennet I Werbinden |
Achtu ng' Ermweiterte Finstellungen fiir Modem HE
Beachten Sie, daB in den erweiterten Eigenschaften Tk B~ | [ Datenflubkonirale
der Telefonverbindung (Line) als I | Fi Y erbinduna rofenda) || & Hardware [RTS/CTS)
Datenﬂul&kqntrolle RTS/CT_S od_er ,,Keine‘_‘ I=| Daterkomprimiening £ Software (KONAOFF)
ausgewahlt ist. XON/XOFF ist nicht zulassig! = FnkpratohalliveEnden
AuRerdem konnten wir bei einigen Modems Fehler [ =moe
in der Datenkomprimierung (Fehlerkontrolle) | [’]
feststgllen. Schalten Sie diese daher unbeding_t aus! N —
Fir die Performance der Datenubertragung ist |
diese auch nicht relevant, da das Nadelohr die I Brtototiats amich
. - rotarolldatel aurzeicnnen
Modem-Modul Verbindung ist. -
Nebenstehend ist der Einstellungsdialog eines Dr. 0K | Abbrechen

Neuhaus Smarty-Modems dargestellt. Bei anderen
Modems kann dieser Dialog anders aussehen.
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Wiéhrend dem Verbindungsaufbau erscheint dieses
Fenster. (T T T I T T

% Wwiahlen...

| Abbrechen I

Hinweis:
Die Modem-Féhigkeit in der RS232.dll ist eine Option und somit nicht im
normalen Lieferumfang enthalten, siehe dazu Freischaltung Ihres Dongles.
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Es muR ein Modem auf der Gegenseite verwendet werden, das seine Einstellungen remanent speichert. Die eingestellten

Parameter werden in einem Benutzerprofil gespeichert. Dieses wird nach einem Reset automatisch geladen.

Da die Module Uber eine 3Draht RS232 Leitung verfiigen, ist das Modem so einzustellen, dal es fiir das Modul als normale

RS-Schnittstelle sichtbar ist.

Steuerleitungen mussen deaktiviert werden, sowie Meldungen des Modems unterdriickt werden. Die
Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate) des Moduls ist fest auf dem Modem einzustellen.

Hinweis:

e Durch die verwendete 3Draht Leitung nehmen die Modems bei Anruf trotz autom. Abnahme nicht ab. Der Pin 7

ist mit Pin 8 daher zu bricken! (9pol. Stecker)

e Ist das Modul direkt per RS232 mit dem Rechner verbunden, findet die Drehung des RxD/TxD Signals im

Rechner statt. Das Gleiche gilt bei der Modem-Rechner Verbindung.
Bei der Modul-Modem Verbindung ist die Drehung in die Leitung einzufiigen (Pin 2/3 drehen).

Anderungen an einem Benutzerprofil des Modems kénnen mittels Terminalprogramm (z.B. Hypertherminal)

vorgenommen werden. Dazu ist das Terminalprogramm auf die Parameter 9600/8/1/N einzustellen.

Im einzelnen sind folgende Anderungen am Modem vorzunehmen:

AT\QO (Dr. Neuhaus)
AT&R1 (Robotics)

Modul aus

Befehl Beschreibung Bemerkung

AT&FO Werkseinstellung laden Reset auf Lieferzustand des
Modems Profil 0

ATSO0=1 Automatische Abnahme nach

einmal klingeln

AT&DO DTR- Status ignorieren Achtung!
In Osterreich nicht zulassig. Hier ist
der Pegel des betreffenden Pins 4
auf dem 9pol. Stecker auf High zu
setzen (Briicke mit Pin 8)

AT&KO (Creatix) Hardware Handshake mit dem

AT&YO (Creatix, Dr.
Neuhaus)
ATYO0 (Robotics)

Profil 0 bei Reset/Einschalten laden

Neuhaus, ansonsten S23
Bit1-3 auf 5 setzen bei
beiden Modems)
AT&NG6 (Robotics)

Default OK (Creatix, Dr.

Feste Ubertragungsgeschwindigkeit
Modem-Modul einstellen auf 9600
bits/s

Eigene spezielle Einstellungen

Zum SchluB:
ATEOQ Echo aus
ATQ1 Riickmeldungen aus Vom Modem erfolgen jetzt keine
Ruckantworten mehr, also auch
nicht OK
AT&WO Unter Profile 0 speichern Blind eingeben, OK erfolgt nicht
mehr
ATZ0 oder Modem aus- Ladt Profile 0 Blind eingeben, OK erfolgt nicht
/einschalten mehr
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Weitere:
ATS30=x (Creatix) HW-Timer zur Diese zusatzliche Trennmdglichkeit
ATS19=x (Robotics) Verbindungsunterbrechung bei durch das Modem ist sehr sinnvoll.
- (Smarty) Inaktivitdt Modem-Modem Falls die betreffenden
Default=0: deaktiviert Module/Programme nicht mehr
Sonst x in Minuten reagieren und keine Daten
ausgetauscht werden, tbernimmt
das Modul die Trennung.
AT&V (Creatix) Gibt die Einstellungen von Profile 0
AT&VO0 (Dr. Neuhaus) aus zur nochmaligen Kontrolle.
ATI4/ATI5 (Robotics)
- (Creatix) Produktinformationen ausgeben Robotics meldet mit ATI7 u.a.
- (Dr. Neuhaus) Landerversion
ATI3/ATITIATIO
(Robotics)

Die Funktion wurde mit folgenden Modems getestet:
e Modem der Fa. Creatix: SG 2834 Turbo

e Modem der Fa. Robotics (3Com): Sportster Voice 33.6K
Modem der 3COM: 3COM US. Robotics 56K Faxmodem

e Modem der Fa. Dr. Neuhaus: Smarty 19.2 Tl
Alle andere Fabrikate sollten zur Funktionsprifung von der Fa. Elrest geprift und freigegeben werden.

Sonstiges:

¢ Das Creatix-Modem hat Probleme nach einem Verbindungsabbruch sich zu reseten. Es kann deshalb nicht gleich
angerufen werden. Hier mul? in der Regel 1-2 Minuten gewartet werden.

e Die Modems sind in verschiedenen Landern mit Wahlsperren belegt, falls mehrfach keine Verbindung zustande kam.
Danach ist eine l&ngere Zeit zu warten. Deaktiviert werden kann dies durch Aus-/Einschalten des Modems.

. Deutschland: Nach 12* wéahlen Pause von 2h
. Schweiz:  Nach 12* wahlen Pause von 6h
. Osterreich:  Nach 2* wihlen Pause von 60sec, nach 12* wahlen voll gesperrt

Download und dabei andere Gerate deaktivieren

Hinweis:

Ein Download auf ein Zielsystem kann unter diversen Umsténden fehlschlagen. In dieser Fall erzwingt dies ein Vorort
gehen an das Zielsystem.

Fur die CPU515 genligt es das Modul in der Servicestellung aus- und einzuschalten.

Fur die CPU167 und CPU960 mufRl das Modul ebenso in der Servicestellung aus- und einzuschalten werden und zusétzlich
mit dem Programm ,,can_hex.exe“ die USERWARE gel6scht werden.

Tritt bei den Modulen mit CPU167 und CPU960 der Fall ein, dal} die FIRMWARE geldscht wurde, bleibt nur das
Einsenden des Moduls ins Werk Elrest.

Soll ein ElaGraphll Projekt in eine Zielhardware gebracht werden, so wird ein sogenannter ,,Download* auf das Zielsystem
mit den entsprechenden Daten durchgefiihrt. Dies kann bei laufendem Betrieb an einer Anlage zu Problemen fiihren, weil
in der Regel im Netzwerk noch andere Gerdte kommunizieren. Dies hat zur Folge, daB die anderen Geréte den Download
storen. Um dies vermeiden zu kdnnen, gibt es eine Option, die bewirkt, dal der Treiber allen anderen Geraten bei einem
Download eine Meldung schickt, die bewirkt, daR alle Gerate wéhrend dem Vorgang die Kommunikation unterbrechen.

Seite 30 von 81



ELASOFT SOFTWAREBESCHREIBUNG '

CAN Schnittstelle

Uber CAN

Neben dem Einsatz in Personen und Nutzfahrzeugen aller Art werden CAN-Netzwerke heute in zahlreichen industriellen
Anwendungen als Maschinen- oder systeminternes Kommunikationssystem eingesetzt. Das urspringlich fiir den Einsatz in
Kraftfahrzeugen entwickelte ,,Controller-Area-Network (CAN)“-Protokoll basiert auf dem Prinzip eines
Nachrichtenverteilsystems und erméglicht auf Grund seiner besonderen Leistungsmerkmale sowie der kostengtinstigen
Protokollbausteine eine Vielfalt neuartiger Systemlésungen.

Der Treiberdialog

Zum Verbindungsaufbau zwischen PC und CAN-Modulen ist der Schnittstellen-Treiber CAN_MPC1.dll oder
CAN_MPC2.dIl notwendig. Es existieren zwei voneinander unterschiedliche Ausfiihrungen dieser Schnittstelle:

e ElaCAN I, basierend auf RS-485 Treibern.

o EIaCAN lII, nach Eintritt in die CiA Organisation wurden alle Gerate dieser Geratereihe auf die genormte CAN ISO 11898
Schnittstelle ausgefihrt.

Bei der Parametrierung des Netzwerks zeigt sich folgendes Bild :

CAM_MPC2.DLL V2.70.0

Parameter I Spernbereiche I PC D I

CANAMPC-Slot I CAN_D hd l

|/0-Adresse 300 =
Baud-Fiate I 123kBaud - l
CAM-distance IU _|::' ms
Miahrend Download andere | (v

iGerdte deaktivieren

Bitte tragen Sie hier den Can Steckkarten-
platz [CaN_0..CaN_3). die Ubertragungs-
geschwindigkeit und die Adresse [hrer CAM

K.arte ein |
Standardparameter |
0k | bbrechen |
Parameter : Elrest Protokoll unabh&ngige Parametrisierung eines Steckkartenplatzes

Sperrbereiche : Ausmaskieren von Telegramm Bereichen

PC IDs : Parametrierung des Elrest Protokolls
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Die ,,Parameter” Seite des Treiberdialogs

CAN_MPC2.DLL V2.70.0

Parameter | Spenbereiche | PCIDs |

CAM M PC-5Slat ICAN_D 'l
|/0-Adresse 300 =
Baud-Rate I 123kBaud hd l
CAN-distance ID _IQ ms

Mwfahrend Download andere v
{Gerdte deaktivieren

Bitte tragen Sie hier den Can Steckkarten-
platz [CAM_0..CaM_3), die Ubertragungs-
gezchwindigkeit und die Adresze lhrer CAMN
K.arte ein |

Standardparameter |

Ok | Abbrechen |

CAN/MPC-Slot und I/O-Adresse

Uber die Einstellungen CAN/MPC-Slot und 1/0 Adresse wird der Steckkartenpalatz der Schnittstellenkarte CAN-MPC2
von Elrest adressiert.

Generell ist es moglich bis zu 4 Einsteckkarten gleichzeitig in einem PC zu betreiben, dazu ist es jedoch notwendig, die
Karten so einzustellen, dal? sie sich gegenseitig nicht behindern. Dies erfolgt durch Einstellen von DIP Schaltern auf der
Schnittstellenkarte CAN-MPC2.

Finstellen der Slot Nr. bzw. der 'O Adres‘éf

VORSICHT : Die DIP Schalter werden mit negativer Logik betrieben. D.h. DIP Schalter ,,ON“ bedeutet logisches
Signal ,,0“ und DIP Schalter ,,OFF“ logisches Signal ,, 1.
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Fur die Einstellung gelten folgende Regeln :

Einstellung des Karten Slot :

Slot DIP Schalter 8 DIP Schalter 7
CAN_O ON=0 ON=0
CAN_1 ON=0 OFF=1
CAN_2 OFF=1 ON=0
CAN 3 OFF=1 OFF=1

Einstellung der 1/0O Adresse :
1/0 DIP Schalter DIP Schalter DIP Schalter DIP Schalter DIP Schalter DIP Schalter

Adresse 6 B 4 3 2 1
320h OFF=1 OFF=1 ON=0 ON=0 OFF=1 ON=0
300h OFF=1 OFF=1 ON=0 ON=0 ON=0 ON=0
280h OFF=1 ON=0 OFF=1 ON=0 ON=0 ON=0
240h OFF=1 ON=0 ON=0 OFF=1 ON=0 ON=0

Aus der Angabe des Slots und der I/0 Adresse kdnnen sich eine Reihe von Problemen beziiglich
Doppelbelegung ergeben. VVon einer anderen Einsteckkarte kann die Adresse bereits belegt worden sein.
Ein typischer Fall ist die Verwendung von einer Netzwerkkarte auf Adresse 300h.

Falls die gleiche Adresse verwendet wird, ist die CAN-Verbindung auf dieser Karte mit einer grof3en
Fehlerrate behaftet und sie erhalten eine duRerst schlechte Verbindung mit Geréteaussetzern.

Zur Losung bieten sich zwei Mdglichkeiten an:
1. Sie dndern die Adresse auf einen anderen unbenutzten Bereich.

2. Sie konnen versuchen, die 1/0 — Adresse exklusiv fur die Karte zu reservieren. Damit ist der 1/O-
Bereich fiir andere Hardware-Komponenten gesperrt. In der Regel stellt sich z.B. eine Netzwerkkarte
dann dynamisch selbst auf einen neuen Bereich ein. Verwenden Sie Hardware, die die Adresse fest
verwendet, miissen Sie dort die Adresse manuell anpassen.

Reservierung unter Windows95:

Unter ,,Start — Einstellungen — Systemsteuerung — System* wéhlen Sie die Seite Gerdtemanager an. Dort
wihlen Sie ,,Computer* aus und klicken auf den Knopf ,,Eigenschaften. Mit der Auswahl ,,Ein-Ausgabe
(E/A) erhalten Sie eine Ubersicht tiber die belegten 1/0 Adressen:
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Eigenzchaften fur Computer

Ressourcen anzeigen I Ressourcen reservieren

O ntegrupt [IRQ) D
' Ein-/Auzgabe [E /4] " Speicher

I Eingtellung | Zugewiesene Hardware
_~ 0220 - 022F  EMSONIA AudioPCl Legacy Device
=] (294 - 0297 PCl-Bus
r;y" 02F8 - 02FF  COM-tnzchiul [COM2)
CIIENNCTIER /orn Spstem reserviert
e, 1330 - 033F EMSOMIG AudioPCl Legacy Device
0376 - 0376 StandardHDE/ESDI-Festplattenlaufwerk-Contraoller

r;y" 0378 -037F  Druckeranzchiul [LPT1] _Ij
3

L L]

e tn n B o T T L [l Rt L R Ea Y [ T | [

[ o ] .-*-.I:-I::reu:henl

Suchen Sie nach dem Bereich, den Sie exklusiv sperren wollen. Ist dieser frei konnen Sie den Bereich
belegen. Fiihren Sie die notwendigen Schritte unter der Seite ,,Ressourcen reservieren® durch.

Der Eingabebereich umfal3t bei der CAN-MPC2 Karte immer 4h also 300-303 (Slot 1), 700-703 (Slot 2:
1*400h+Adresse), BO0-B03 (Slot 3), FO0-F03 (Slot 4) bei Adressverwendung 300h.

(Der Eingabebereich bei der CAN-MPC1 Karte umfalst dagegen immer 16h also 300-30F, 700-70F, B0O-
BOF, FOO-FOF. Hier kann jedoch keine weitere Adresse ausgewahlt werden, sondern nur der Slot.)

Ist der gewiinschte Bereich bereits durch ein anderes Gerat exklusiv belegt worden (Text “Vom System
reserviert™, miissen Sie Ihre Karte auf einen anderen I/O Bereich einstellen. Liegt an der Adresse ein
anderes Gerét, konnen Sie versuchen die Adresse zu reservieren. Sie mussen allerdings nach Neustart
uberprifen, dal sich das bisherige Gerét auf einen anderen Bereich gelegt hat, ansonsten kdnnte dieses
nicht mehr funktionieren.

Einstellung unter Windows NT:

Unter Windows NT miissen die verwendeten Adressbereiche immer reserviert werden. Dies wird bereits
bei der Installation automatisch mit der Installation des CAN-Systemtreibers ElaPort und spéter durch den
CAN-MPC1/2 Geratetreiber durchgefiihrt.

Zunachst sind diese Adressen bis auf eine defaultmaBig deaktiviert (Adresse 000h). Verandern Sie den
Slot und die Adresse im Treiberdialog, wird der neue Bereich reserviert und das System muf neu gestartet
werden.

Unter ,,Start — Programme — Verwaltung (Allgemein) — Windows NT-Diagnose‘ kdnnen Sie sich die
verwendeten I/O Adressen anzeigen lassen. Die von ElaGraphll verwendeten Bereiche sind mit ,,ElaPort*
gekennzeichnet:
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ﬂ Windows HT-Diagnose - \WSPALLEK_D

Date 7
Wersion Syztem ] Anzeige ] Laufwerke ] Speicher ]
Dienzte Ressourcen Imgebung ] I etzwerk, ]

HAL-Fessourcen einschliefen [

Adresze | Gerat | Bus | Tup |i|

DCE-OMCF “gaSawve 1] PCI

01F0- 01FF atapi 1] 154

02F8 - 02FE Serial 1] I55,

Q300 - 0303 i] S,

0376 - 0376 atapi 1] IS4

0378 - 0374 Parpaort 1] 154

O3B0 - 03BE WgaSave 1] PCI

Q3C0-030F  “gaSave 1] PCI

03F0 - 03F5 Floppy 1] IS4

03FE - 03FB atapi 1] 154

03FF - 03FF Floppy 1] 155

[3FS - 03FE Serial 1] 154

0700 - 0703 ElaPart 1] IS4 e

OBOO - 0BO3 ElaPaort 1] 154

OF00 - OF03 ElaPort 1] [5A ﬂ

IO 1/0-Part DM& | Speicher | Gerdte |
Eigenschaften| Aktualizieren | Diucken | ] 4 |

Unter bestimmten Umsténden kann es dazu fiihren, daf die Adressreservierung im CAN MPC1/2-Treiber
nicht automatisch durchgefiihrt werden kann, weil eine andere Hardwarekomponente die Reservierung
blockiert. Hier missen Sie den Adressbereich manuell anpassen.

Ermitteln Sie dazu in der NT-Diagnose einen freien Bereich und stellen Sie diesen auf der Karte ein.
Laden Sie den Registry-Editor durch ,,Start — Ausfilhren — Regedit*.

Offnen Sie den Schliissel

HKEY LOCAL MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\Services\ElaPort\Parameters*.

£ Registrierungseditor
Reaistierung  Bearbeiten  Anszicht ?
] dic329 & [ Name Wert
+-{_] EI90x ab] [Standard) [wiert nicht gesetzt]
+-{_] ElR0x1 %] loPortéddres=0 000000300 [758)
=-_1 ElaPort 28] | oPartéddress1 0w00000700 [1792)
1 Erum ng] loPortdddress2 Cx00000B00 (281 &)
S} arameter: SR [T TR AU 00000000 (3540)
£ etd0i0 4] IoPortCount 0400000004 (4)
+-|_] EwentLog
+-{_] Fastfat
] Fd1E_700
] Fd7000ex
H-] Fod3us
1 flazhpnt
+1-1__] Floppy
+-{_] F= Rec j 4| | ﬂ
ArbeitzplatzbHEEY_LOCAL_MACHIMEMNSYSTEMACumrentContralSethServiceshElaPorthPararmeters
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Die verwendeten Start-Adressen sind unter IOPortAddress0-3 eingetragen. Die Endadresse wird
automatisch errechnet. Passen Sie die Startadresse an. Doppelte Adressverwendungen sind nicht zuldssig!

Nach einem Neustart sollte der neue Bereich reserviert sein.

Ubertragungsrate

Hier stellen Sie die Uber}agungsgeschwindigkeit in Baud  ein. Die von Elrest ausgelieferten Module werden
standardméRig mit eine Ubertragungsrate von 123kBaud ausgeliefert.

Unterstitzte Ubertragungsraten: 500 Kbaud
250 Kbaud
125 Kbaud
123 Kbaud
100 Kbaud
50 Kbaud
20 Kbaud
10 Kbaud

Hinweis:
Ubertragungsraten von 10, 20, 50 und 500 kBaud sind nur in Verbindung mit der Schnittstellenkarte Can-MPC 2
ab Version 2.08 mdglich
Voraussetzungen fur eine ordnungsgeméfle Kommunikation :
e Fir die Kommunikation mit dem PC ist die Schnittstellenkarte MPC-2 notwendig

o Die physikalische Schnittstellen muf3 entweder nach Norm 1SO 11898 mittels 9-poligem SUB-D Stecker oder nach
Elrest- Standard mit RS485 Treiber ausgefihrt sein.

o Die Ubertragungsrate muf bei allen Teilnehmern identisch eingestellt sein.

e Es dirfen keine CAN-Teilnehmer mit denselben CAN-Identifier innerhalb eines Segmentes vorhanden sein! Das
bedeutet es durfen nicht mehrere Module mit derselben Moduladresse zusammengeschaltet werden. Bei Verwendung
von Fremdkomponenten dirfen sich die CAN-Identifier keinesfalls mit denen der Fa. Elrest uberschneiden.

o Die I/O-Adresse, die Sie auf Ihrer Karte eingestellt haben, darf im System nicht anderweitig — z.B. in einer
Netzwerkkarte (typischer Fall!) - verwendet worden sein! Wie Sie dies Gberprifen und korrigieren kénnen entnehmen
Sie bitte der Beschreibung ,,Einstellung der I/O Adresse®.

YDefinition Baud nach ANSI : MaReinheit fiir die Schrittgeschwindigkeit : 1/Sekunde.; Der Schritt ist der vereinbarte
kurzeste Abstand zwischen aufeinanderfolgenden Ubergangen des Signalzustandes. Bei Binarer Ubertragung ist die
Schrittgeschwindigkeit (Baud) gleich der Ubertragungsgeschwindigkeit (Bit/s).

Download und dabei andere Gerate deaktivieren

Hinweis:

Ein Download auf ein Zielsystem kann unter diversen Umstanden fehlschlagen.

Fur die CPU515 genligt es das Modul in der Servicestellung aus- und einzuschalten.

Fur die CPU167 und CPU960 mufR das Modul ebenso in der Servicestellung aus- und einzuschalten werden und zusétzlich
mit dem Programm ,,can_hex.exe* die USERWARE geldscht werden.

Tritt bei den Modulen mit CPU167 und CPU960 der Fall ein, dal} die FIRMWARE gel6scht wurde, bleibt nur das
Einsenden des Moduls ins Werk Elrest.

Soll ein ElaGraphlI Projekt in eine Zielhardware gebracht werden, so wird ein sogenannter ,,Download* auf das Zielsystem
mit den entsprechenden Daten durchgeflhrt. Dies kann bei laufendem Betrieb an einer Anlage zu Problemen fiihren, weil
in der Regel im Netzwerk noch andere Gerdte kommunizieren. Dies hat zur Folge, daB die anderen Geréte den Download
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stéren. Um dies vermeiden zu kénnen, gibt es eine Option, die bewirkt, daB der Treiber allen anderen Geraten bei einem
Download eine Meldung schickt, die bewirkt, daf alle Geréte wéahrend dem Vorgang die Kommunikation unterbrechen.

Anderungen an einem Benutzerprofil des Modems kénnen mittels Terminalprogramm (z.B. Hypertherminal)

Die ,,Sperrbereiche” Seite Treiberdialogs

Parameter  Sperhereiche | PC |Ds|

Sperbereich 1:

Sperbereich 2:

Sperbereich 3:

Sperbereich 4:

Sperbereich &

Sperbereich B:

o] o] oo o]l o] =

Spenbereich 7:

HBEBEEREBEREBEERE
Ll e e e e e e

Sperbereich & i)

lle hier eingetragenen CAM [Ds werden
Systemweit von der CAN MPC2 Karte
ignoriert [Geschwindighkeitsvaorteil]

Standardparameter

OK | Abbrechen |

Es ist moglich die CAN-MPC2 Karte so zu parametrisieren, daf3 sie bestimmte Identifier Bereiche bei der CAN
Kommunikation ignoriert. D.h. Wird ein CAN Netzwerk mit mehreren Busteilehmern betrieben, so ist es mdglich einige
Geréte ,,auszumaskieren®, damit die Karte performanter arbeitet. Sendet eine fremde Hardware z.B. von der CAN ID 200h
bis 2FFh kann man diese Grenzen in der Liste eintragen, und ElaGraphll ignoriert jeglichen Telegrammverkehr zum/vom
Modul.

Diese Einstellungen gelten global fir den PC (fir all seine 4 mdglichen CAN-MPC2 Karten) und nicht fir Module.
Mdchten Sie diese Einstellungen auf einen anderen Computer Gibernehmen, so kopieren Sie bitte die Datei CANMPC2.SET
aus dem Verzeichnis \ElaSoft\Driver auf den Zielrechner.

Hinweis:
Diese Einstellwerte werden erst nach einem Neustart von EOnline tibernommen.

Ubersicht

Der Datenaustausch findet immer zwischen mindestens zwei Geréten statt. Ein Gerét kann als PC, Feldbusmodul oder
Bedienpult an einem Datenaustausch teilnehmen. In Abhéngigkeit welches Gerates mit welchem Kommuniziert, sind drei
Arten der Gerateverbindung des zu unterscheiden:

1. Ein PC kommuniziert mit einem Gerét
2. Ein Gerat kommuniziert mit einem anderen Gerat

3. Ein Gerat kommuniziert mit sich selbst
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Fir jede Art der Gerateverbindung werden verschiedene CAN-Protokolle unterstiitzt. Die Protokolle unterscheiden sich in
der Verwendung des CAN-Identifiers und dem Aufbau der Datentibertragung (Telegramm). Protokoll 1.0 ist ab Firmware
Version 1.00, Protokoll 2.0 Firmware Version 1.30 erhéltlich. Die Unterstutzung der Betriebsarten Single-Master bzw.
Multi-Master ist vom verwendeten Prozessor abhéngig.

Der Vorteil bei Verwendung von Protokoll 2.0 ist, daB alle Gerdte, auch der PC, als Module behandelt werden. Die gesamte
Datenuibertragung wird als Intermodulkommunikation interpretiert. Damit lassen sich mehrere PCs an eine CAN-
Verbindung koppeln.

Fur den Multi-Master Betrieb sind multi-master-fahige ElaCan-Module erforderlich. Das sind Module, die mit dem 82527-
CAN-Chip ausgerustet sind. Module mit den Prozessoren Intel 80960SA und SAB 80515A werden mit diesem CAN-Chip
bestiickt. Bei dem Siemens 80167 Prozessor sind die Funktionen des 82527-CAN-Chips integriert.

Protokoll 1.0 Protokoll 2.0
Single- Master Betrieb Multi- Master Betrieb Single- Master Betrieb Multi- Master Betrieb
Firmware ab VV1.00 Firmware ab V1.20 Firmware ab V1.30 Firmware ab V1.30
SAB 80515 SAB-80515 SAB-80515 SAB-80515
SAB 80515A SAB 80515A SAB 80515A SAB 80515A
Intel 80960SA Intel 80960SA Intel 80960SA Intel 80960SA
Siemens 80167 Siemens 80167 Siemens 80167 Siemens 80167

Module mit dem Prozessor SAB 80515 werden ausschlieBlich mit dem alten 82526-CAN-Chip bestlickt und sind in dieser
Ausfiihrung nicht multi- master- fahig.
Folgende Dienste sind im Protokoll eingebunden:

e Firmware- Variablen (verbindungsorientierter Datenaustausch)
e Speicherdirektzugriffe / Userwarevariablen (verbindungsorientierter Datenaustausch)

e Freie CANID’s (verbindungsloser Datenaustausch)

Né&here Informationen erhalten Sie im Kapitel: Die Geratetreiber.

Die Kommunikation kann entweder tber ein Polling- oder tber ein Interrupt-Verfahren aufgebaut werden.
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Polling-Verfahren

Es wird ein TIMEOUT eingestellt. Diese ist
abhangig von der Ubertragungsrate und betragt
standardmagig 50 ms. Die TIMEOUT kann tber ;o1 S
CAN-Hex mit dem Datenpunkt ,,Intermodul .
Timeout™ in 10ms-Schritten eingestellt werden.

. . . . . .can send_telegram (x);
Anschlieend wird ein Telegramm einmalig zum can-send_eleg ®

Kommunikationspartner gesendet. Dieser Timeout abwarten
antwortet gewohnlich innerhalb von 1-2ms ﬁ AT
(Baudrate @125kBaud) mit dem } 1 T
Quittierungstelegramm und die Funktion

“can_send_telegram()” liefert eine “1" als @

Rickgabewert.

Wurde die TIMEOUT (berschritten und es liegt
noch kein Quittierungstelegramm vor, liefert die
Funktion ”can_send_telegram()" eine “0* als
Ruckgabewert.

Die HEX-Drehschalterstellung 0 entspricht | T |

dem niedrigsten CAN-Identifier und
somit der hochsten Prioritat.

Modul O Modul 1 Modul 2

Die Standardeinstellung betrégt 50 ms TIMEOUT, bei der Kommunikation mit @123kBaud kann diese auf
20 ms reduziert werden.

Als Ursache fur ein nicht beantworten eines Anfragetelegrammes ist denkbar :
e Teilnehmer nicht vorhanden
e Temporire Uberlastung auf dem CAN-Segment, d.h. 100% Buslast von hoher priorisierten Teilnehmern.

e Der Kommunikationspartner befindet sich in einer zeitkritischen Schleife (z.B. Interrupt mittels
RS232 Schnittstelle oder einer Regelroutine) und kann nicht antworten. Deshalb sollte das Telegramm noch
einmal verschickt werden.

e Ist das Quittierungstelegramm darauf erneut negativ, kann der Kommunikationspartner als ,,BUSOFF* erklart
werden.

e Die Hardware eines Teilnehmers ist schadhaft. Nach dem Versenden mehrerer Error-Frames hat sich der
Kommunikationsteilnehmer als ,, BUSOFF* erklart.

Beispiel fur das Polling-Verfahren :

Mit folgenden Anweisungen wirde ein Anfragetelegramm nach dem analogen Eingang 3 des Moduls 0 (M0_AA3)
erfolgen :

void obl ()
{

float istwert;
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can_read float (0,3, PARM TYP X, &istwert);

if (istwert > 200.0F)

Interrupt-Verfahren

void ob1() i
Die TIMEOUT wird zu Null gesetzt. Somit e | [
erfolgt kein Warten auf das Antworttelegramm. 1 ohne Abfrage auf TRUE */
Nach dem einmaligen Versenden eines can_send_telegram (x);
Telegramms lauft das Programm unverzégert
weiter. } -

Falls der Kommunikationspartner antwortet wird //,—_ I I

ein Empfangsinterrupt ausgeldst. Die

Interpretation des Telegramminhaltes muB in

diesem Interrupt durchgefiihrt werden und obliegt void can_recv_telegram (can_telegram p);
der Firmware. t

Bevor ein weiteres Telegramm gesendet wird muf das Antworttelegramm eingetroffen oder eine
ausreichende Zeit verstrichen sein. Andernfalls kann es zu einer Adresskollision kommen.

Dieses Verfahren ist nur bei Automatisiserungseinheiten moglich, die mit dem Zusatz “82527"
ausgerustet sind. Das umfaRt die 80515A, 80167 und 80960 CPU.

Beispiel fur das Interrupt-Verfahren :

Nachdem ein Telegramm versendet wurde, antwortet der Kommunikationspartner und versendet ein Antworttelegramm mit
dem aktuellen Istwert. In der Funktion can_recv_telegram(...) wird dieser empfangene Wert verarbeitet :

void can_recv_telegram(char modul,can_telegram *daten)
{
switch( daten->parm typ )
{
/* Empfangstelegramme */
case PARM TYP MODULSTATUS:

eprom version[modul] = daten->d.c datal[l];
modul typ[modul] = daten->d.c _datal2];
break;

case PARM _TYP X:
if ( daten->parm nr < MAX ZONEN )
{

istwert[modul] [daten->parm nr] = daten->d.f data;
can_analog_eingang[modul] [daten->parm nr] = (short)daten->d.f data;
}
break;

case PARM TYP DIG_EIN LESEN:
can_eingang[modul].l data = daten->d.l data;
break;

case PARM TYP DIG AUS ZUSTAND:
can_ausgang_zustand[modul] .l data = daten->d.l1 data;

break;

case PARM TYP ANALOG AUS ZUSTAND:
can_analog ausgang zustand[modul] [daten->parm nr] = (short)daten->d.f data;
break;
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ase default:
break;
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Analyse

Innerhalb dieser Empfangsinterruptroutine wird der empfangene Wert der Variablen “istwert” und “can_analog_eingang™
zugewiesen. Im tibrigen Programm kann ab sofort auf diese Variable mit dem neuen Wert zugegriffen werden.

Achtung bei Verwendung der CPU-Module mit den Prozessoren SAB 80515 und Siemens 80167:

Ein gleichzeitiger Zugriff auf 16- bzw. 32-Bit Variablen in ob1( ) und can_recv_telegram( ) kann zu Datenliberschneidung
fuhren. Dies kann hervorgerufen werden, indem wéhrend auf eine Variable in obl( ) zugegriffen wird, der
Empfangsinterrupt ausgeldst wird, und in can_recv_telegram() ein zweiter Zugriff auf dieselbe Variable erfolgt.

Abhilfe:  Bei Zugriff auf die entsprechenden Variablen in ob1( ), kénnen mit den Makros ENABLE und DISABLE alle
Interrupts freigegeben bzw. gesperrt werden. Ein zweiter Zugriff auf eine Variable durch eine Interruptroutine wird somit
unterbunden.

Einstellungen

Fur die Kommunikation mit einem Zielsystem missen Einstellungen der Netzwerk- und Kommunikationsparameter
vorgenommen werden. Die Kommunikation beinhaltet beispielsweise den Datenaustausch zwischen einem PC und einem
Modul. Ein Anfrage-Telegramm wird vom PC an ein Modul gesendet, wenn der PC von diesem Modul Daten anfordert.
Das Modul empfangt dieses Telegramm und sendet ein Antwort- Telegramm, mit den geforderten Daten, an den PC
zuriick. Das Modul versucht sein Antwort-Telegramm zum néachst méglichen Zeitpunkt zu senden. Ist dies nicht sofort
maglich, werden die Antowort-Telegramme in einen Datenspeicher geschrieben. Diese Daten werden bei der néchsten
Maoglichkeit gesendet. Besteht keine Mdglichkeit die Daten zu senden, oder der Datenspeicher ist Uberflllt, entstehen
Echtzeitfehler in der Datentbertragung.

Die maximale Anzahl der zu Ubertragenden Telegramme pro Zeiteinheit sind physikalische Grenzen gesetzt durch:

1. Lesezykluszeit
2. Ubertragungsrate
3. CAN-distance

Lesezykluszeit

Ist die Lesezykluszeit Kkleiner als die Zeit, welche bendtigt wird um alle Telegramme innerhalb dieses Zeitabschnitts zu
verarbeiten, kénnen nicht alle Anfrage- Telegramme gesendet werden. Als Folge dessen kdnnen die entsprechenden
Antwort- Telegramme ebensowenig empfangen werden. Es entstehen Echtzeitfehler.

Tip: Die minimale Lesezykluszeit wie folgt einstellen

Ubertragungsrate min. Lesezykluszeit
>100 kBaud 100 ms
50 kBaud 500 ms
<20 kBaud 1000 ms

Ubertragungsrate

Der PC sendet innerhalb der Lesezykluszeit sein nachstes Anfrage-Telegramm mit der zeitlichen Verzdgerung At. Die
zeitliche Verzogerung At ist abhéngig von der eingestellten Ubertragungsrate. Je kleiner die Ubertragungsrate ist, desto
grofer ist At.

Zwei Anfrage- Telegramme vom PC an ein Modul:
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Anfrage-Telegramme

At

>

Lesezykluszeit

Wird fiir das Senden von mehreren Telegrammen eine langere Zeit benétigt als die eingestellte Lesezykluszeit, entstehen

Echtzeitfehler.

Waéhrend der PC ein Antwort- Telegramm erhdlt, kann dieser kein neues Anfrage-Telegramm senden. Das néchste
Anfrage-Telegramm wird dann unmittelbar nach dem vollstdndigen Erhalt des Antwort- Telegrammes gesendet.

Tip: Die maximale Anzahl der Telegramme / Sekunde wie folgt einstellen

Ubertragungsrate

Anfrage-Telegramme

v

Lesezykluszeit

v

Antwort-lelegramme

Firmware-Variablen

Useware-Variablen

> 250
125
123
100

50
20
10

KBaud
KBaud
KBaud
KBaud
KBaud
KBaud
KBaud

120
80
80
80
40
30
30

Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.

Telegramme / Sek.

60
40
40
40
40
30
30

Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.
Telegramme / Sek.

Telegramme / Sek.

Die Werte sind ausschliellich fiir die Schnittstellenkarte CAN-MPC2 gultig.

Beispiel:

Eingestellte Ubertragungsrate

Lesezykluszeit

: 50 kBaud
1500 ms
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Ergebnis:

Es kdnnen maximal 20 Anfrage-Telegramme / 500 ms gesendet werden. Dies bedeutet beispielsweise, daf der PC nicht
mehr als 20 Datenpunkte / 500 ms von einem Gerét anfordern kann.

Wird die maximale Anzahl an Datenpunkten pro Zeiteinheit von einem Geréat angefordert, besteht fiir ein weiteres Gerét,
bzw. fur eine weitere Anfrage, keine Mdglichkeit an einer Kommunikation teilzunehmen, da der CAN-Bus mit den 20
Datenpunkten / 500 ms ausgelastet ist.

Abhilfe:
1. Erhéhung der Ubertragungsrate
2. Erhdéhung der Lesezykluszeit

CAN-distance

Die CAN-distance ist definiert, als die Zeit in Millisekunden zwischen zwei Anfrage-Telegrammen. Sind mehrere Module
Uber den CAN-Bus verbunden, kénnen Module mit hoher Prioritdt dazu gezwungen werden, Module mit niedrigerer
Prioritat Zugriff auf den Bus zu gewahren.

Mdochte ein weiteres Gerat mit niedrigerer Prioritat ein Telegramm senden, so mul3 die CAN-distance so gro3 gewahlt
werden, daB dieses Gerét eine Zugriffsmdglichkeit auf den CAN-Bus erhalt.

Bei Erhéhung der CAN-distance verringert sich die max. Anzahl der Telegramme/Lesezykluszeit.  Dieser
Parameter ist nur bei der Schnittstellenkarte CAN-MPC2 ab Version VV2.08 verfiligbar.

Betragt die CAN-distance 0 ms, so sendet der PC das nachste Anfrage-Telegramm mit einer zeitlichen Verzogerung At
(siehe Ubertragungsrate). Fur eine CAN-distance > 0 ms wird das folgende Anfrage- Telegramm mit der eingestellten
Verzogerungszeit gesendet.

Anfrage-Telegramme

v

CAN-
distance

Lesezykluszeit

Antwont-Telegramme

Bei Verwendung der Schnittstellenkarte CAN-MPC 2, ab Version 2.08, muf3 die CAN-distance fur die Baudrate
50 kBaud mit mindestens 5 ms eingestellt werden !

Der Wertebereich betragt: 0 ms < CAN- distance < 255 ms
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Kommunikationsroutinen

Die Kommunikatinsroutinen kénnen in drei Ebenen nach dem Schichtenmodell egliedert werden:

1. Low-Level Kommunikationsroutine
2. High-Level Kommunikationsroutine

3. Applikationsschicht

Low-Level Kommunikationsroutine

Die Low-Level Kommunikationsroutine wird durch die
Schicht 2 im Schichtenmodell dargestellt. In dieser
Schicht wird die Datenlbertragung zwischen zwei
Teilnehmern geregelt. Wichtigste Aufgaben der Schicht
sind Fehlererkennung, Fehlerbehebung und FluRkontrolle.
Die Fehlererkennung wird durch einen Fehlercode
ermoglicht. Durch Wiederholung der Ubertragung wird
der Fehler behoben. Eine Flukontrolle wird durch die
Anpassung der Geschwindigkeit des Senders an die des
Empfangers erreicht.

Als Test der Low-Level Kommunikationsroutine kann das
Beispiel ,,DemoCAN“ (ab ElaGraph V2.70) eingesetzt
werden. Der Test bezieht sich auf Intermodul-
kommunikation, d.h. auf die Kommunikation zwischen
zwei CAN-Modulen.

In diesem Beispiel lassen sich tber ein CAN-P200 alle
relevanten Parameter der Schicht 2 (iberwachen.

Shicht 8:

J

Dienste (Srvice) vom Teiber
2,34

©

‘5‘7,9,10 5

3
schicht 7: | Sandard DP | BaGraph DP lDﬂwn\nad om e Datel Am
wilo:

[[7one | [macmpne] | ad.c Ol

‘ ‘
‘ L7_PRotc
| |
Schicht 2: l lwm
JCAN-MW 2 J%ZSZ JCAN-MFC 2 JEZ:&Z
‘ (] ‘ o
190 11898 IEC 190 11898 IEC

Die Low-Level Kommunikationsroutinen bestehen aus folgenden C-Funktionen:

1. USIGNS can_req_unconfirmed(USINGS card, USING32 send_id, USING8 lenght, USING8 HUGE™* send_dat)
2. USIGNS8 can_req_confirmed(USIGNS card, USIGN32 send_id, USIGN32 recv_id, USIGNS8 length, USING8

_HUGE* dat)

3. USINGS8 can_get_receivequeue(USINGS card, USING32 HUGE* recv_id, USING16 HUGE* systemtick,

USING8 _HUGE* len, USING8 HUGE* recv_dat) )

4. void can_set_distance(USIGN8 card, USIGN8 can_distance);
5. USIGNS8 can_reset(USIGNS card, USIGN16 io_address, USIGN16 baudrate, USIGN8 standard_id)

Beispiel DemoCAN:

Fir dieses Beispiel ist ein CAN/P200 mit der Moduladresse O und ein beliebiges weiteres Modul mit der Adresse 1

notwendig.

Das CAN/P200 sendet Telegramme mit der Funktion can_send_unconfirmed( ) an das zweite Modul. Das zweite Modul
empfangt diese Telegramme und sendet ein Antworttelegramm an das CAN/P200 zuriick. Das CAN/P200 muR alle
Antworttelegramme, innerhalb einer eingestellten Zeit, mit der Funktion can_get_receivequeue( ) empfangen. Die Anzahl
der nicht empfangenen Telegramme wird am Display vom CAN/P200 angezeigt.

Der Anwender hat die Méglichkeit folgende Parameter am CAN/P200 zu modifizieren:

- Anzahl der Telegramme pro Zeiteinheit (Taste ,,Pfeil auf™ und ,,Pfeil ab*)

- CAN-distance in Millisekunden (Taste ,,memo* und ,,?")

- Wartezeit auf ein Antworttelegramm (Taste ,,+* und ,,-*)

- Aktualisierung der Werte nach Tastenbetatigung (Taste ,,S1°)

- stetige Aktualisierung der Werte (Taste ,,S2%)

- Riicksetzen der Werte (Taste ,,S4%)
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Folgende Graphik soll dem Leser den nétigen Uberblick zu obiger Theorie vermitteln:

Client Server
Sender- Empfanger-
modul modul
can_send_unconfirmed() can_get_receivequeue()
- > | ———»
request indication
can_get_receivequeue( ) can_send_unconfirmed()
+— | ———— «—
confirm response

Dem Anwender ist die Anzahl der Telegramme meist durch die Anwendung gegeben. Treten hier Schwierigkeiten in der
Kommunikation auf, so kann entweder die Wartezeit auf ein Antworttelegramm erhéht, oder die CAN-distance dem
System angepalit werden.

Storungen in der Kommunikation kénnen unter folgenden Bedingungen auftreten:

- Das Sendermodul sendet sein zweites Telegramm, wéhrend das Empfangermodul noch das erste Telegramm
bearbeitet. Abhilfe: CAN-distance erhdhen

- Es werden zu viele Telegramm gesendet, dafl keine Mdglichkeit besteht, innerhalb der Wartezeit die
Antworttelegramme zu empfangen (Buslast zu hoch). Abhilfe: Wartezeit erh6hen

Protokoll 1.x:

Bei Verwendung der Elrest Protokolle ist zu Unterscheiden in:
1.Single-Master Betrieb
2. Multi-Master Betrieb

Bis zur Firmware-Version 1.19 wird nur Single-Master Betrieb, ab Firmware-Version 1.20 zusatzlich Multi- Master
Betrieb unterstitzt.

Single-Master Betrieb bedeutet, daB nur ein Modul aktiv Telegrammverkehr mit einem anderen Modul betreiben darf. Die
Kommunikation kann nur von einem Modul ausgehen. In der Intermodulkommunikation kann es zu Kollisionen kommen,
falls zwei Module gleichzeitig an ein Zielsystem Telegramme verschicken.

Beim Multi-Master Betrieb kann die Kommunikation von mehreren Modulen ausgehen. Die zur Kommunikation
notwendigen CAN-ID‘s werden aus dem Parameter Intermodul-Master berechnet. Kollisionen kénnen hier nicht auftreten .

Die Lange der CAN-ID kann wie folgt eingesetzt werden:

Prozessor 11-Bit ID 29-Bit ID
SAB 80515 v —
SAB 80515A v v
Intel 80960SA v v
Siemens 80167 v v

Achtung: Zur Verwendung der 29-Bit ID ist eine geeignete Schnittstellenkarte notwendig!
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CAN_MPC2.DLL ¥2.70.0

Bei der Auswahl der Netzwerktreiber kénnen folgende Parameter | Sperbersiche  PL IDs |
Einstellungen vorgenommen werden:

Protakall 1.0 | Protokol 2.0
1. Send ID: Der PC sendet alle Daten auf dieser

Basisadresse Send ID: an =
Recv |D: 240 3:

2. Recv ID: Der PC empfangt alle Daten auf dieser
CAN Basisadresse

Diese Konfiguration kann mit allen Prozessoren ) 29 B

verwendet werden.

<< PROTOKOLL 1.0 3>
200k an Modul O [request]
240k an PC [rezponze]

Standardparameter |

0K | abbrechen |

| CAN-Hex [] [COM_1] [MO] ElaSim ¥2_60.0 Copyright ©___ [Hj[=] E3

R . . . . . Datei P i Eehl he  Stah F1=Hilk
Die Einstellungen der Module miissen identisch mit OO

den Einstellungen der Schnittstellenkarte sein. Diese .
kénnen tiber die serielle Schnittstelle mit dem DB (<< > 1> [2] [0 [&] [»] (=] [ ==

Anwenderprogramm CAN-Hex vorgegeben werden. Variable Inhalt il
OICAM Interm.-Master [125 0
OICAN IntermodulD [124 280h
OCaM ReceivelD 123 240k
OICAM Send-D nzz 200k

g o

Né&here Informationen erhalten Sie im Kapitel: Die Geratetreiber.

Hinweis:
Diese Einstellwerte werden erst nach einem Neustart von EOnline tibernommen.

Bitte beachten Sie, dal? bei Verwendung von C-basierden Datenpunkte auch bei Anwahl von Protokoll 1.0 automatisch auf
Protokoll 2.0 umgeschaltet wird, sofern es sich um ein Modul mit Firmware >= 1.30 handelt.

Dies hat zur Folge, daR falls in diesen Modulen Multi-Master Betrieb vorgewéhlt wurde es zwingend notwendig ist auch
auf der PC-Seite das Protokoll 2.0 mit Multi-Master Betrieb vorzuwahlen.

Master/Slave Protokoll
Ein Telegramm besteht aus einem 6 Byte langem Block, der folgendermaRen aufgebaut ist:

Das erste Byte beinhaltet die Nummer <nr>, mit der die Zonen durchnummeriert sind, wobei Zone 1...16 der <nr> 0...15
entspricht.

Das zweite Byte ist der Parametertyp <typ>. Die Parameter 0...49 und 128...177 bezeichnen von Elrest definierte
Datenpunkte. Die Parameter 0...49 sind Schreib-VVorgénge in das Modul (das MSB <c> ist 0).
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Die Parametertypen 128...177 sind die entsprechenden Lese-Vorgénge aus dem Modul (das MSB <c> ist 1). So wiirde z.B.
mit <typ> = 4 die Schaltfrequenz geschrieben werden, wahrend mit <typ> = 132 die Schaltfrequenz gelesen wird. In beiden
Féllen wird ein Anfrage- und Antwort-Telegramm gesendet.

Die letzten 4 Byte sind fir die zu sendende Daten <d> vorgesehen, falls es sich um einen Schreibvorgang handelt.

Die Reihenfolge der Datenbytes <d> muf? beachtet werden. Sie ist abhéngig von der Notation des

verwendeten Prozessors.

Néahere Informationen erhalten Sie im Kapitel: ElaSim, Bibliotheksfunktionen (FIRMWARE).

Auf diese Weise schickt der PC Daten an ein Modul im CAN-Netzwerk:

Client Server
Sender, Empfénger,
Busmaster 0 2 6 Modul
(PC) 7 6.0
C
request / \ indication
nr typ d >
D D
0 2 6 /
7 6.0
confirm r response
nr typ d

Die Basisadressen sind werkseitig eingestellt auf:
: Send ID = 0x200h
- Recv ID = 0x240h

Frame request - indication

Frame response = confirm

Intermodul Protokoll

Fur die Intermodulkommunikation wird ein um zwei Byte erweiterter Datenblock verwendet. Sie enthalten die
Modulnummer (im Byte < mod-nr >), die bisher nur 6 Bit in Anspruch nimmt. Dadurch ist die maximal mdgliche
Modulanzahl auf 64 begrenzt. Es wurden im Telegramm bereits 16 Bit vorgesehen um in der nédchsten Phase auf 16000

Module zu erweitern.

Client Server
Sender- Empfénger-
modul 0o 1 3 4 8 modul
6.0
request / \ indication
res mod- nr typ d
_—> -nr R
D — «———
0 1 3 4 8
6.0
confirm response
res mod- nr typ d
-nr
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Single- Master Betrieb bis zur Firmware-Version 1.19

Maglich mit allen verwendeten Prozessoren

1. Fall :

Der PC schreibt bzw. liest Daten in das bzw. aus dem Modul. Das Modul kann von sich aus nicht aktiv werden. Dabei
sendet der PC auf den Identifiern 200h bis 23Fh und das Modul quittiert auf den Identifiern 240h bis 27Fh. Die 200h ist
eine Basisadresse, auf die Nummer des Empfangermoduls addiert wird. Es kénnen bis zu 64 Module am CAN-Bus
angeschlossen werden, dann ist der Adressraum ausgeschopft. Genauso verhalt es sich mit der Basisadresse 240h. Auf
diese Adresse wird allerdings die Nummer des Absendermoduls aufaddiert. Der Empfanger ist immer der PC.

Wenn man mit dem CAN-Hex Monitorprogramm verschiedene CAN-Variablen aus Modul 8 abfragen will, wird zwischen
PC und dem Modul eine Kommunikation aufgebaut. Auf der PC-Seite 6ffnet der Benutzer den ,,Variable Editor*. Der PC
schickt ein Telegramm an Modul 8, in dem er nach Daten nachfragt. Modul 8 ist in diesem Beispiel so programmiert, dai3
das Telegramm im Programmteil ,,can_recv_telegram® einen Speichervorgang auslost. Die Datenpunkte
»PARM_TYP X LESEN“und PARM_TYP_DIG EIN LESEN® nach denen gefragt wird, speichert Modul 8 in C-
Variablen ab. Die gewtiinschten Daten sendet Modul 8 in einem Antworttelegramm an den PC. Hier werden sie im
,»Variable Editor ausgegeben.

Client, PC Server, Modul 8
request /* indication: */
/* Empfangsinterrupt wird ausgeldst */

void can recv_telegram(char modul, \
can_telegram *daten)
{
if (modul == 8)
{
switch (daten -> parm typ)

L SSEEE—————aeee. ID = 208h {
m L T ITT ) case PARM TYP X LESEN:
D Eirgang 100 1 - r /* Istwert (X) */
S PP e | o c_var_analogeingang 1 = \
1| var_analogeingang_ 1 20 daten -> d.f data;
|D:248h break;
case PARM TYP DIG EIN LESEN:
/* Digitaler Eingang */
c_var digitaleingang 1 = \
daten -> d.1 data;
break;
} /* switch */
} /x if x/

/* response */

confirm

2 Fall :

Intermodulkommunikation, d. h. Module tauschen untereinander Daten aus. Es mu8 kein Busmaster (PC) vorhanden sein.
Dabei sendet ein Modul auf den Identifiern 280h bis 2BFh und das Modul quittiert auf den Identifiern 280h bis 2BFh. Der
Adressraum fir Modulanfragen und Quittungen ist nicht mehr getrennt, wie im 1. Fall. Der Identifier 280h ist hier die
Basisadresse auf die die Modulnummer des Empfangermoduls addiert wird.

Modul 1 sendet Daten an Modul 3 mit dem Identifier 283h. In Modul 3 wird der CAN-Empfangsinterrupt
»can_recv_telegram® ausgelost, d. h. die Daten haben ihr Ziel erreicht. AnschlieBend sendet Modul 3 an Modul 1 das
Antworttelegramm mit dem Identifier 281h. Die Kommunikation kann mit den Funktionen ,,can_send telegram™ und
»can_recv_telegram® so durchgefiihrt werden, wie in den beiden Ausschnitten aus den ,,0b.c*“-Dateien der Module 1 und 3
zu sehen ist:
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Client, Modul 1

void obl ()
{

/* Sollwert: */
telegram.parm_typ = PARM TYP W;
/* Zone 5: */

telegram.parm nr = 4;

/* Sollwerteintrag: */
telegram.d.f data = 98.5F;

/* request von Modul 1 an 3 */
can_send telegram(3, &telegram);
/* confirm von Modul 3: */
/* can_send telegram == true */

void van_recv_telegram(char modul,\
can_telegram *daten)
{
if (modul == 3)
{
switch

{

(daten -> parm_ typ)

case PARM TYP W:
/* in ,daten -> d.f data“*/
/* steht in diesem Fall */
/* kein Sollwert, das */
/* Telegramm von Modul 3 */
/* ist eine Quittung! */
case PARM TYP W LESEN:
sollwert [modul]= \
daten -> d.f data;

case

Server, Modul 3

/* indication */
void can_recv_telegram(char modul, \

ID =283h can_telegram *daten)
[T 1 /* response */
’ {
ﬁﬁ if (modul == 1)
— {
ID = 281h switch (daten ->parm typ)

{

case PARM TYP W:

sollwert [modul] \
daten -> d.f data;

break;

case PARM TYP W _LESEN:
/* in ,daten -> d.f data“*/
/* steht in diesem Fall */
/* kein Sollwert, das */
/* Telegramm von Modul 1 */
/* ist nur eine Nachfrage*/
/* nach Daten! */

case

Umgekehrt kann es erforderlich sein, daB von Modul 3 die Kommunikation ausgeht. Es kann an Modul 1 Daten senden

oder um Daten nachfragen.

Da es sich hierbei um Single-Master Betrieb handelt, darf nur ein Modul aktiv Telegrammverkehr

Anderen betreiben.

mit einem

Die Kommunikation darf nur entweder von Modul 1 (oben) oder von Modul 3 (unten) ausgehen,

nicht von Beiden!

Client, Modul 3

/* Sollwert: */
telegram.parm typ = PARM TYP W;
/* Zone 10: */

telegram.parm nr = 9;

/* Sollwerteintrag: */
telegram.d.f data = 97.5F;

/* request von Modul 3 an 1 */
can_send telegram(l, &telegram);
/* confirm von Modul 1: */
/* can_send_telegram == true */

void van_recv_telegram(char modul, \
can_telegram *daten)
{
if (modul == 1)
{
switch

{

(daten -> parm typ)

case PARM TYP W:
sollwert[modul] = \
daten -> d.f data;
/* ist eine Quittung */

Server, Modul 1

/* indication */

ID =281h
] void can_recv_telegram(char modul, \
—_—r can_telegram *daten)
44— /* response */
ID = 283h {
- if (modul == 3)
{
switch (daten ->parm typ)

{
case PARM TYP W:
sollwert [modul] = \
daten -> d.f data;
/* hier steht in ,daten ->*/
/* d.f _data™ der Sollwert */

Es konnte bisher in den ,can recv_telegram“-Funktionen der beiden Module nicht erkannt werden, von wem die
Kommunikation ausgeldst wurde. Das kann ab der Firmware-Version 1.20 mit der erweiterten Struktur ,.can telegram*
(siehe Anhang) zusétzlich uberwacht werden. Soll Modul 1 alle Daten eines Parametertyps, die es von Modul 3 tbermittelt
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bekommt speichern, so kann jetzt zwischen echten Schreib-Vorgangen von Modul 3 auf Modul 1 und Quittungen fir
Schreib-Vorgange von Modul 1 auf Modul 3 unterschieden werden.
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3. Fall :

Ein Modul sendet Daten an sich selbst, um einen Datenaustausch mit den Regelroutinen und/oder Zugriff auf die
digitalen/analogen Ein- und Ausgénge zu ermdglichen.

Dieser Fall wird in der USERWARE genau wie die Kommunikation zwischen zwei verschiedenen Modulen (2. Fall)
behandelt. Im Programmteil ,,0b1()*“ der Datei ,,ob.c“ kann die Funktion ,can send telegram®, mit der eigenen
Modulnummer als Empfangeradresse, verwendet werden. Nur wird das Telegramm nicht auf den CAN- Bus geschickt,
sondern intern verarbeitet. Der Programmteil ,,can recv_telegram™ wird bei diesem Fall der Kommunikation nicht
ausgelost.

Modul 5, (Ausschnitt aus ,,0b.c):

/* Modulglobale Variable */
static u long can eingang[l];

void obl ()

{
/* Digitalen Eingang abfragen: */
telegram.parm typ = PARM TYP DIG EIN;
/* Zone 1: */
telegram.parm nr = 0;
/* request von Modul 5 an Modul 5 */
can_eingang[0].1l data = can_send telegram(5, &telegram);
/* confirm von Modul 5 */

Kollisionen:

Der Busmaster kommuniziert mit den Modulen des CAN in einem separaten Adressraum (Master - Modul:

0x200h bis 0x23Fh, Modul - PC: 0x240h bis 0x27Fh). Fir alle Module im CAN steht nur ein Adressraum zur Verfiigung
(Modul > Modul: 0x280h bis 0x2BFh). In der Intermodulkommunikation kann es also zu Kollisionen kommen, falls zwei
Module gleichzeitig an ein Zielmodul Telegramme senden.

Als Beispiel fur das Auftreten von Kommunikationsfehlern ist im ndchsten Bild ein CAN-Netzwerk aufgebaut. Ein
CAN/P100 mit zwei CAN/M4 Modulen und ein CAN/P200 mit zwei CAN/MM1 Modulen, aber alle auf einem CAN-Bus.
Das CAN/P100 kommuniziert mit beiden CAN/M4 Modulen. Vom CAN/P200 und vom CAN/P100 aus wird gleichzeitig
versucht auf das Modul 2 zuzugreifen:

CAN_Pult200, Modul 8

CAN_Pult100, Modul 4

7N
[N/

EEERED BEE

\Wllision
N

CAN_M4 CAN_M4 CAMN_MM1  CAN_MM1
Modul 1 Modul 2 Modul 5 Modul &

Quittierungs-Telegramme kommen zwar von den verschiedenen Empfangern auf dem gleichen CAN-Identifier an den
Absender zuriick, das kann aber mit dem Polling-Verfahren (siehe Kapitel Polling-Verfahren) nicht gleichzeitig passieren.
Die Funktion ,,can_send telegram* wartet auf eine Quittierung. Es ist in diesem Fall nicht mdglich vor dem Eintreffen der
Quittierung ein zweites Telegramm abzuschicken. Zum Beispiel kann Modul 4 an Modul 1 (auf CAN-ID = 0x281h) oder
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an Modul 2 (auf CAN-ID = 0x282h) senden, ohne dal es bei den Quittierungen der beiden Module (beide auf CAN-ID =
284h) zu einer Kollision kommt, da die Quittierungen nicht gleichzeitig gesendet werden.

Wird das Interrupt-Verfahren benutzt (siehe Kapitel Interrupt-Verfahren), so mull der Anwender sicherstellen, daf die
Kommunikation abgeschlossen ist, bevor eine neue begonnen wird. Einerseits steht das Modul sofort nach dem Versenden
eines Telegramms flir andere Berechnungen zur Verfiigung und ist nicht durch das Warten auf die Quittierung fir die
TIMEOUT lahmgelegt, wie das beim Polling-Verfahren der Fall ist. Andererseits muf3, bevor das Modul ein weiteres
Telegramm abschickt, in der Useware Uberprift werden, ob die begonnene Kommunikation beendet wurde. Das ist der
Fall, wenn bereits eine Quittierung eingetroffen ist oder wenn lange genug auf die Quittierung gewartet wurde. Andernfalls
ist es denkbar, daB die Quittierung auf das erste Telegramm und die Quittierung auf das zweite Telegramm Kkollidieren, da
alle Quittierungen an ein Modul mit dem selben Identifier (z.B. ID = 0x284h bei Modul 4) verschickt werden.

Modul 4 Modul 8
»\ N
783 D\

N

S\
Start der Kommunikation >
Quittung _ _ _ _ _ _ _

Modul 2 >

Intermodul-ID = 280h

Die im Bild dargestellte Kollision findet dann statt, wenn es zwei Modulen erlaubt ist mit ein und dem selben Modul eine
Kommunikation aufzubauen. So ist es denkbar, da® Modul 4 und Modul 8 zur selben Zeit ein Telegramm mit dem
Identifier 0x282h (= Empfangeradresse des Moduls 2) auf den Bus schicken.

Um eine fehlerfreie Kommunikation zu gewahrleisten muf? man solche Félle in der Userware abfangen.

Eine Moglichkeit ist es eine ,,Modul-Hirarchie* einzuhalten, in der nur die hohergestellten Module berechtigt sind mit
Ihren unterstellten Modulen eine Kommunikation zu beginnen.

Multi-Master Betrieb mit der Firmware-Version ab 1.20

Maglich mit den Prozessoren: SAB 80515A-18, Intel 80960SA, Siemens 80167
Nicht moglich mit dem Prozessor: SAB 80515-12

Multi- Master Betrieb bedeutet: jeder darf mit jedem kommunizieren. Was die Rechte betrifft, mit Anderen im Netz
Kontakt aufzunehmen, sind alle Module gleich. Eine Hirarchie ist nicht mehr nétig. Damit es trotzdem nicht zu Kollisionen
kommt, empfangen die Module ihre Telegramme nicht mehr auf nur einer Adresse, sondern abhangig vom Absender und
von der Art des Telegramms auf einem Adressraum. Zur Berechnung des passenden Identifiers miissen zuerst folgende
Datenpunkte bekannt sein:

Das Netz:

CAN:-Intermodul-1D > Basisadresse, 0x280h
CAN-Intermodul-Master > Anzahl der Master, flir CAN-Intermodul-Master > Anzahl der am
CAN angeschlossen Module: Multi-Master Betrieb
fur CAN-Intermodul-Master = 0:
Intermodulkommunikation wie Kapitel zuvor
Die Kommunikation:
Request > Nummer des Moduls, von dem die Kommunikation ausgeht;

Nachfrage
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Indication > Nummer des Moduls, das dieses erste Telegramm erhalt; Anzeige

Response -> Nummer des Moduls, das auf das erhaltene Telegramm hin eine
Quittung an den Absender verschickt; Antwort

Confirm -> Nummer des Moduls, das diese Quittung erhdlt; Bestétigung

Meine-Modul-Nr. -> Numerierung der Module von 0 ... n

Der Empfangs-Adressraum eines Moduls ist fiir eingehende Anfrage-Telegramme und Quittungs- Telegramme unterteilt:

Berechnung der Request-ldentifier: ID= CAN- Intermodul-ID
+ 2% CAN- Intermodul-Master x Indication
+ CAN- Intermodul-Master
+ Request

Berechnung der Response- Identifier: ID= CAN- Intermodul-ID
+ 2% CAN- Intermodul-Master x Confirm
+ Response

Der Empfangs-Adressraum flr ein Modul ist doppelt so breit wie die Anzahl der Master (2 x CAN- Intermodul- Master).
Die erste Halfte flr Anfrage- Telegramme die zweite Hélfte fir Quittungs- Telegramme. Mit dieser Verteilung haben die
Anfrage- Telegramme an ein Modul die héhere Prioritat als eintreffende Quittungs- Telegramme.

Empfangsbereich fiir ein Modul = von ... bis;
von = CAN_Intermodul_ID + 2 x CAN- Intermodul- Master x meine-Modul-Nr.
bis = von + 2xCAN- Intermodul- Master -1

Eine Kollision, wie sie im Beispiel aus vorigen Kapitel gezeigt wurde, kommen im Multi- Master Betrieb nicht vor:
CAN-Intermodul-ID = 0x280h

CAN-Intermodul-Master = 0x008h;
(CAN-Intermodul-Master muf fir einen Multi- Master Betrieb > 8 gewahlt werden. Es sind zwar
nur 6 Module am CAN angeschlossen, die hochste Modulnummer ist aber Nr. 8)

Die Kollision trat auf, weil Modul 4 und Modul 8 auf dem selben Identifier (0x282h) und zur selben Zeit an Modul 2 ein
Telegramm verschickt haben.

Im Multi- Master Betrieb sendet Modul 4 an Modul 2 auf: ID = 280h + 2x8x2h + 8h + 4h = 2ACh
Und Modul 8 sendet an Modul 2 auf: ID = 280h + 2x8x2h + 8h + 8h = 2B0Oh

Es werden also verschiedene Adressen benutzt. Aus diesem Grund kénnen beide Telegramme zu Modul 2 durchkommen.

Am Beispiel eines CAN mit drei angeschlossenen Modulen wird die Berechnung und Verteilung der Adressen deutlich.

Modul 0 | $--~==7===" Modul 1

Modul 2

CAN-Intermodul-ID = 280h
CAN-Intermodul-Master = 3h

Empfangsbereich fiir Modul 0 =280h+2x3x0h ... (280h +2x3x0h) +2x3h-1=
=280h ... 285h
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Empfangsbereich fiir Modul 1 =286h ... 28Bh
Empfangsbereich fir Modul 2 =28Ch ... 291h

Anfrage von Modul 0 an Modul 1: ID = 280h + 2x3x1h + 3h + Oh = 289h
Antwort von Modul 1 an Modul 0: ID = 280h + 2x3x0h + 1h = 281h
Anfrage von Modul 0 an Modul 2: ID = 280h + 2x3x2h + 3h + Oh = 28Fh
Antwort von Modul 2 an Modul 0: 1D = 280h + 2x3x0h + 2h = 282h

Anfrage von Modul 1 an Modul 0: ID =280h + 2x3x0h + 3h + 1h = 284h
Antwort von Modul 0 an Modul 1: 1D = 280h + 2x3x 1h + 0h = 286h
Anfrage von Modul 1 an Modul 2: ID =280h + 2x3x2h + 3h + 1h = 290h
Antwort von Modul 2 an Modul 1: 1D = 280h + 2x3x 1h + 2h = 288h

ID:

280h

281h F—————o--C

282h | [m————=—=— e e = 1

283h 1 1 1

284h 1 1 ]

285h 1 n t

286h 1 [~-—-——=-+1% 1

287h [ O i

288h I e 3=,

28%h e B L1 [

28Ah vl Lyt I

28Bh I ; 1 I Iy : 1 T

28Ch a1t -——--- I-rhk

28Dh Lo [ P vttt o ol

28Eh Lo [Nl LB

28Fh (I o + —t RN

290h et [0 L e — ! i ],

291h | e LRI
ININLEL [ T 1
IR e "Il
IR e h il
v vy v v v Iivw Y vi v v
Modul 0 Modul 1 Modul 2

Im Adressraum von Modul 0 bleiben die Identifier 0x280h und 0x283h unbenutzt. Rein rechnerisch wiirde Modul 0 auf
0x283h an sich selbst Telegramme verschicken und auf 0x280h Quittungen von sich selbst empfangen. Die Telegramme
die ein Modul an sich selbst verschickt werden aber intern verarbeitet und gar nicht erst auf den Bus geschickt. Quittungen
auf solche Telegramme gibt es nicht.

Dasselbe gilt fur die Adressen 0x287h und 0x28Ah aus dem Adressraum von Modul 1 und fiir die Adressen 0x28Eh und
0x291h aus dem Adressraum von Modul 2.

Es ist moglich bis zu 4.000h Master in einem 29-Bit CAN zu verkipfen, da ein 20.000.000h breiter Adressraum zur
Verfligung steht.

Die beschriebene Zuordnung der Identifier ist in der Firmware realisiert. Mit der Angabe der Konstanten ,,CAN-
Intermodul-Master* und der Modulnummer des gewiinschten Empfangers Uber die bereits bekannten Kommunikations-
Funktionen erfolgt die Berechnung des der betroffenen Identifier automatisch. Die Handhabung der Kommunikations-
Funktionen bleibt weitgehend gleich.

1. Fall :

Ein PC, der im CAN angeschlossen ist, ist im Multi- Master Betrieb immer noch eine Ausnahme, damit das System mit
alten Systemen kompatibel bleibt (= siehe néchstes Kapitel). Er ist ein ,,Master, wie auch alle anderen angeschlossenen
Module, d. h. er kann die Kommunikation mit allen Modulen im Netz aufnehmen. Die Module selbst kdnnen zwar alle
anderen Module im Netz ansprechen, nicht aber den PC. Weiterhin verschickt der PC Telegramme auf der Basisadresse
200h und empféangt Quittungen auf der Basisadresse 240h.

Beim Verschicken von Telegrammen benutzt der PC als ,,Modulnummer* eine ,virtuelle_modulnummer®, die als -1
gewéhlt wurde. Da der Wertebereich der Modulnummern momentan von 0 ... 63 verlduft, treten keine Uberschreitungen
auf.

In dem Beispiel fiir Fall 1 aus dem vorigen Kapitel. ergeben sich folgende Anderungen:
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Client, PC, ,,Modul -1

request

=n CAN-Hex [CAN_D] [M8] ElaSim (C) C... [Hi[=] E¥

Datei  Programmieren  Fehlersuche  Status  F1=Hilfe
D@ |2 ] <[> [>] 2 @E

Wariahle

OlSallwert [W) 100

confirm

2. Fall:

ID = 208h

ID = 248h

Server , Modul 8

/* indication: Empfangsinterrupt wird
ausgeldst */

void can_recv_telegram(char modul, \
can_telegram *daten)

{

/‘k
/*
/*
/‘k
if
{

modul = -1 */
daten->CAN TELEGRAM TYP=INDICATIO*/
daten->client modul no = -1 */
daten->server modul no = 8 */

(modul == -1)

if (daten->type ==
CAN TELEGRAM INDICATION)
{
if (daten->parm typ ==
PARM_TYP_ W)
{
/* Beispielsweise kann hier*/
/* der vom PC aus
gelesene */

/* Sollwert in einer C- */
/* -Variablen gespeichert */
/* werden. */
c_variable sollwert = \

daten->d.f data;

/* response */

Bisher war es bei der Intermodulkommunikation nicht direkt moglich zu unterscheiden, ob ein eintreffendes Telegramm
eine Anfrage eines anderen Moduls oder die Quittung fiir ein zuvor selbst abgeschicktes Telegramm war (siehe vorheriges

Kapitel, Fall 2).

Dieses Problem ist gelost. Um das Modul identifizieren zu kdnnen, das die Kommunikation ausgeldst hat, wurde die

Struktur ,.can_telegram®™ (,,daten” ist vom Typ ,can telegram*) um die Komponenten ,,CAN TELEGRAM TYP“,
»client modul no“und ,,server modul no* erweitert.

Das bereits bekannte Beispiel aus dem Kapitel zuvor. wurde ausgebaut, um die neuen Mdglichkeiten herauszustellen. Auf
Modul 1 und Modul 3 lauft beide male das folgende Programm:
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static short my; /* die Nummer dieses Modules */
static short indication error=0; /* es ist ein weiteres Telegramm vom ,type“ */
/* ,CAN TELEGRAM INDICATION® eingetroffen. */
/* > Fehler! Das kann nicht sein. */
static short indication=0; /* Anzahl der Indication’s */
static short indication client=0; /* Nummer des Client-Modules */
static short indication server=0; /* Nummer des Server-Modules */
static short confirm error=0; /* es ist ein weiteres Telegramm vom ,type“ */
/* ,CAN_TELEGRAM CONFIRM"“ eingetroffen. */
/* > Fehler! Das kann nicht sein. */
static short confirm=0; /* Anzahl der Confirme’s */
static short confirm client=0; /* Nummer des Client-Modules */
static short confirm server=0; /* Nummer des Server-Modules */
static char trigger send = FALSE; /* Ausloser zum verschicken eines Telegrammes*/
static char trigger send cnt = 0; /* Anzahl der verschickten Telegramme */
static ushort obl loops =0; /* Anzahl der ,obl“-Durchlé&ufe */
void ob22 ()
{
my = can_set (CANMODUS MODULADRESSE,0); /* lesen der Modulnummer dieses Moduls */
}
void obl ()
{
if ( trigger send ) /* wenn ,trigger send“ von CAN-Hex aus zu 1 gesetzt wird: ... */
{
if ( my == ) /* . . . und wenn die Nummer dieses Moduls die 1 ist, dann ... */
can _write long(3,0,50,2000); /* . . . dann wird ein Sondertelegramm */
/* (parm_typ = 50) an Modul 3 verschickt. */
if ( my == ) /* ... und wenn die Nummer dieses Moduls die 3 ist, dann . . . */
can _write long(1,0,50,2000); /* ... dann wird ein Sondertelegramm */
/* (parm typ = 50) an Modul 1 verschickt. */
trigger send = FALSE; /* ... dann wird der Telegrammausléser wieder */
/* zurluckgesetzt.
*/
trigger send cnt++; /* ... dann wird der Telegramme-Zahler inkrementiert. */
}
obl loops++; /* ,obl loops™ wird bei jedem ,obl“-Durchlauf inkrementiert. */
}
void can_recv_telegram(char modul,can_telegram *daten)
{
if ( modul == -1 ) /* Anfrage per PC wird abgefangen
*/
return;
if ( daten->type == CAN TELEGRAM INDICATION ) /* Anfrage per Intermodulkommunikation */
{
/* Anfrage von einem anderen Modul an mich
*/
if ( daten->server modul no != my )
{
indication error++; /* Fehler! Das kann nicht sein.
*/ -
}
indication++; /* es ist eine weitere Indication in diesem Modul aufgetreten */
indication client = daten->client modul no; /* Von dem Modul mit der Nummer */
/* ,client _modul no“ ist die */
/* Kommunikation
ausgegangen. */
indication server = daten->server modul no; /* die Nummer dieses Moduls */
}
if ( daten->type == CAN_TELEGRAM CONFIRM )

*/

/* Antwort eines anderen Modules von meiner Anfrage
if ( daten->client modul no != my )
{

confirm error++; /* Fehler! Das kann nicht sein.

}

confirm++; /* es ist eine weitere Confirm in diesem Modul aufgetreten */
confirm client = daten->client modul noj; /* die Nummer dieses Modules
confirm server = daten->server modul no; /* Dieses modul hat mit dem Modul mit */
/* der Nummer ,server modul no“ */
/* eine
Kommunikation begonnen. *x/
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Wenn dieses Programm auf den Modulen 1 und 3 lauft, kann einerseits von Modul 1 aus ein Sondertelegramm an Modul 3
gesendet werden. In diesem Fall sieht die Konstellation der Module folgendermafen aus:

Client, Modul 1 Server, Modul 3

request 111 indication
1

confirm response

Ein Request wird von Modul 1 gesendet, indem von CAN-Hex (M1) aus die C-Variable ,trigger send* zu 1 gesetzt wird.
Modul 3 erhélt das Telegramm (die C-Variable ,,indication* von Modul 3 wird von 0 zu 1). Modul 3 schickt wiederum eine
Quittung an Modul 1 zuriick (die C-Variable ,,confirm“ von Modul 1 wird von 0 zu 1).

Die Werte fiir die Variablen ,confirm client“ (M1) und ,indication client® (M3) sind iibereinstimmend 1.
»confirm_server (M1) und ,,indication_server” (M3) nehmen einheitlich den Wert 3 an. Die Information wer bei der
Kommunikation der Server und wer der Client ist steht also in beiden Modulen zur Verfiigung.

=n CAN-Hex [CAN_O] [M1] ElaSim [C] C... [B{Jm] [E3 || = CAN-Hex [CAM_D] [M3] ElaSim [C] C... [Hi=] E3

Datei  Programmieren  Fehlersuche  Statuz F1=Hilfe Datei  Programmieren  Fehlersuche  Statuz F1=Hilfe
Olm 2] i< > [>1] 7 @@ Ol <] <[> [>] 2 @E
Y ariable W aniable

1ICOMFIR R 1]
1ICOMFIRM_CLIENT 1 1ICOMFIRM_CLIEMT 1]
1ICOMFIRM_ERROR 1] 1ICOMFIRM_ERRORA 1]
1ICOMFIRM_SERVER 3 1|COMNFIRM SERVER 1]
TINDICATION 1] TINDICATION
TINDICATION_CLIENT 1] TINDICATION_CLIENT 1
1INDICATION_ERROR 1] 1INDICATION_ERROR 1]
1INDICATION_SERVER 1] 1INDICATION_SERYER 3
10B1_LOOPS 32520 1I0B1_LOOPS 32633
1TRIGGER_SEND 0 1TRIGGER_SEND 1]
1TRIGGER_SEMD_CNT 1 1TRIGGER_SEMD_CHNT 1]

Da es sich hierbei um ein Multi-Master-System handelt, diirfen alle Module aktiv
Telegrammverkehr mit einem Anderen Betreiben.

Die Kommunikation darf von Modul 1 (oben) oder von Modul 3 (unten) ausgehen, auch von Beiden

gleichzeitig!

Der umgekehrte Fall (die Kommunikation geht von Modul 3 aus) sieht folgendermal3en aus:

Client, Modul 3 Server, Modul 1
request (LT ] indication
—>
<4
T
confirm response
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Diesmal wird ein Request von Modul 3 aus abgeschickt: iber CAN-Hex (M3) wird die C-Variable ,.trigger send* zu 1
gesetzt. Modul 1 erhélt das Telegramm (die C-Variable ,,indication” von Modul 1 wird von 0 zu 1). Modul 1 schickt eine
Quittung an Modul 3 zuriick (die C-Variable ,,confirm“ von Modul 3wird von 0 zu 1).

Die Werte sind fiir die Variablen ,confirm client® (M3) und ,indication client” (M1) {ibereinstimmend 3.
»confirm_server (M3) und ,,indication_server® (M1) nehmen einheitlich den Wert 1 an. Also: Bei dieser Kommunikation
ist Modul 3 der Client und Modul 1 ist der Server.

=5 CAN-Hex [CAN_0] [M1] ElaSim [C) C_._ [B[w] Ed || = CAN-Hex [CAN_O] [M3] ElaSim (C] C... [H=] EY

Dater  Programmieren Fehlersuche  Statuz Fl=Hilfe Dater  Programmieren  Fehlersuche  Status F1=Hilfe
DIEI@] |<<|<<| >>|>>|| P @ @ DI@I@I |<<|<<| >>|>>|| o @ E

Yariahle W ariable

1ICOMFIRK 1

1ICOMFIRM_CLIENT 1 1ICONFIRK_CLIENT 3
1ICONFIRKM_ERROR 1] 1ICONFIRKM_ERROR 1]

1ICOMFIRM SERVER 3 1ICONFIRM_SERVER 1

TIMDICATION 1IMDICATION 1
TINDICATION_CLIEMT 3 TINDICATION_CLIENT 1
1INDICATION_ERROR 1] 1IINDICATION_ERROR 1]
1INDICATION_SERVER 1 1IINDICATION_SERVER 3

10B1_LOOPS -21454 1I0B1_LOOPS 21300
1TRIGGER_SEMD 1] 1ITRIGGER_SEMD ]
1TRIGGER_SEMD_CHT 1 1TRIGGER_SEMD_CHT 1

3. Fall:

Keine Anderung zum vorherigen Kapitel.

Single- Master Betrieb mit der Firmware-Version ab 1.20
Maglich mit allen verwendeten Prozessoren

Naturlich ist es weiterhin moglich mit der Firmware-Version 1.20 das CAN- Netzwerk nur mit einem Master zu betreiben,
indem der Datenpunkt ,,CAN-Intermodul-Master” als 0 angegeben wird. Somit kénnen Fimware- Versionen < 1.19
zusammen mit der Firmware-Version 1.20 als Single- Master- System betrieben werden.

Die einzige Anderung, die in der Userware durchgefiihrt werden mufR um sie mit der Firmware-Version 1.20 ebenfalls
nutzen zu kdénnen, betrifft die Kommunikation der Module mit dem PC:

Bisher in Firmware-Version 1.19:

Bei einer Anfrage vom PC beinhaltet die Variable ,,modul“ aus der Funktion ,,can _recv_telegram* die Modulnummer des
Empfanger- Moduls

Bsp.: Client, PC Server, Modul 8
reguest /* indication:
/* Empfangsinterrupt wird ausgeldst */
ID = 208h void can_recv_telegram(char modul, \
1T ] can_telegram *daten)
————P» /* response */
el 1ol 2 ) <4— |
 Vaicle T (LT ] if (modul == 8)
e i S7E BE]5 1 ID = 248h {
confirm

Jetzt in Firmware-Version 1.20:

Bei einer Anfrage vom PC beinhaltet die Variable ,,modul* die Nummer ,,virtuelle_modulnummer®, die -1.
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Bsp.: Client, PC Server, Modul 8

request /* indication:
/* Empfangsinterrupt wird ausgeldst */

' CAN-Hex [CAN_0] [M8] ElaSim (C) O ID = 208h void can_recv_telegram(char modul, \

Datei  Programmieren Fehlersuche  Status D:\:l can_telegram *daten)
—— P /* response */
«
[ClE|2] << > ]>][2 E [(T1T 1 if (modul == -1)
Wariable ID = 248h {
OlSollwert [ 100 1.0
confirm

Ab der Firmware-Version 1.20 steht eine erweiterte Struktur fiir ,,can_telegram® zur Verfiigung (siche Anhang).

Protokoll 2.0

Das Protokoll 2.0 stellt ein ganzlich neues Protokollverfahren dar, welches primar auf Geschwindigkeit optimiert wurde.
Die vorigen Protokolle 1.x werden selbstverstandlich weiter untersttitzt.

Der wesentliche Unterschied zu Protokoll 1.x ist dadurch gegeben, dafl sich sdmtliche Gerate wie in der Intermodul-
kommunikation verhalten. Es existiert nur eine Basisadresse. Der PC erhélt eine vorgegebene Adresse als Offset zur
Basisadresse. Diese mufl am PC eingestellt werden. Alle Module erhalten eine Moduladresse als Offset zur Basisadresse.
Diese muB am Modul eingestellt werden.

Es ist darauf zu achten, das es keine Adressiiberschneidungen entstehen. Das Protokoll 2.0 unterstiitzt wie das Protokoll 1.x
zwei Betriebsarten:

1.Single- Master Betrieb - Intermodul Master = 0
2. Multi- Master Betrieb -> Intermodul Master > 0

Bei der Auswahl der Netzwerktreiber konnen folgende CAN_MPC2.DLL V2.70.0
Einstellungen der Schnittstellenkarte CAN-MPC 2

Ealameterl Spernbereiche  PC IDs |
vorgenommen werden:

Protokal 1.0 Protokoll 20 |

1. Interm. ID: Basisadresse fur die Interm, 1D: e =
Intermodulkommunikation Interm. Master: 3 =]
2. Interm. Master: Gibt die Betriebsart des FCModdlr: [T
projektierten CAN Netzes an. r—
0 :Single Master Betrieb ~ 11Bit
>0 : Multi-Master Betrieb 23k
. . R <4 PROTOKOLL 2.0 - Multi Mazter »>
3. PC Modul Nr.: Gilt nur bei Multi-Master 288h...28Fh an Modul 0 frequest)
Betrieb. Gibt die PC Modulnummer an. A En R

Standardparameter |

ok | abbrechen |
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Die Einstellungen der Module miissen identisch mit *| CAN-Hex [] [COM_1] [MO] ElaSim ¥2.60.0 Copyright ©___ [BI[=] E3
den Einstellungen der Schnittstellenkarte sein. Diese Datei Programmieren  Fehlersuche Status  F1=Hife
konnen Uber die serielle Schnittstelle mit dem A Variablen 0 [TRACE inaktiv]
Anwenderprogramm CAN-Hex vorgegeben werden. D| lﬁr- |<<| < | > |>>|| 7 @ El [1sec
W ariable Inkalt il
QICAM Interm, -+ agter [125 0
OICAN Intermadul-lD 124 280h

g o

Nahere Informationen erhalten Sie im Kapitel: Die Gerétetreiber.

Intermodul Protokoll

Fir die Intermodulkommunikation wird ein Datenblock aus 8 Byte verwendet.

Client Server
Sender- Empfanger-
modul CAN-ID CAN-Data modul
DO | D1 |D2 | D3 | D4 | D5 | D6 | D7

request / \ indication
4> 4»
D V\ CAN-ID CAN-Data / D
confirm DO | D1 |D2 | D3 | D4 | D5 | D6 | D7 response

Bild: Intermodulkommunikation

Telegrammaufbau:

Die Information der ,request” und ,response® logischen Adresse wird ausschlieBlich in der CAN-ID Ubermittelt. Die
Datenbytes DO bis D3 dienen zur Ubertragung von Dienstkennzeichnung und Adressen, die Datenbytes D4 bis D7 zur
Ubertragung der Nutzdaten des Dienstes.

Die Basisadressen der Interm. ID ist werkseitig eingestellt auf: 0x280h. Diese Basisadresse kann beliebig vorgewéhlt
werden.

Single- Master Betrieb mit der Firmware-Version ab 1.30
Single- Master Betrieb -> Intermodul Master =0

In dieser Betriebsart erhélt der Master automatisch die PC Modul Nr. 0x3Fh = Moduladresse 63. Dabei sendet der Master
auf den Identifiern 0x280h + Moduladresse und empfangt auf den Identifiern 0x2BFh. Fiir alle Module steht nur ein
Adressraum zur Verfugung. Deshalb kann es hier zu Adresskollisionen fihren, wenn zwei Module gleichzeitig an ein
Zielmodul Telegramme senden.

Abhilfe kann durch die Betriebsart Multi- Master geschaffen werden.
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Start der Kommunikation

>

Quittung

Intermodul-ID = 280h

Abbildung: Adresskollision

Multi- Master Betrieb mit der Firmware-Version ab 1.30
Multi- Master Betrieb - Intermodul Master > 0

Nur mit den Prozessoren: SAB 80515A, Intel 80960 und Siemens 80167

Ist der Datenpunkt Intermodul-Master auf groRer Null eingestellt , kann es aufgrund des ID-Berechnungsalgorithmus zu
keinen Adresskollisionen kommen. Fir jedes Telegramm wird eine eigene ID vergeben.

Die Schnittstellenkarten CAN-MPC 1 und CAN-MPC 2 unterstiitzen CAN- ID’s mit einer Lidnge von 11 Bit.
Bei Einsatz der 11Bit CAN ID kdnnen maximal 16 Master (Datenpunkt Interm. Master max. 16) zum Einsatz kommen.

Bei Einsatz der 29 Bit CAN ID kdnnen aus softwaretechnischer Sicht maximal 16.000 Master (Datenpunkt Interm. Master
max. 16000) zum Einsatz kommen => Die Schnittstellenkarte CAN-MPC 3 (in Vorbereitung) kann Telegramme mit 29 Bit
ID’s verarbeiten.

Die Berechnung der Request- und Response- Identifier erfolgt analog zu Kapitel Protokoll 1.x, Multi- Master Betrieb mit
der FIRMWARE- Version ab 1.20, mit dem Unterschied, daB eingesetzte PCs mit der eingestellten PC Modul Nr. an einer
Kommunikation teilnehmen.

Werden mehrerer PC’s eingesetzt, diirfen sich deren PC Modul Nr. nicht iiberschneiden !

Beispiel:
In einem CAN-Netzwerk sollen zwei PC’s und zwei CAN-Module mit folgenden Einstellungen untereinander
kommunizieren:

Intermodul ID 1 0x400h
IntermodulMaster : 0x005h

Die Identifier berechnen sich nach den bekannten Formeln:

IDrequest  (Anforderung) = Intermodul-1D + 2 x Intermodul Master x Idication x Intermodul Master + Response
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IDresponse (Quittierung) = Intermodul-ID + 2 x Intermodul Master x Confirm x Response

400+2x5 x1+5+0 = 4o

400+ 2 x5 x 0+ 5+ 1= 400

Anforderung
< Quittierung

Abbildung: CAN_IDs_Berechnung

Das Senden von Telegrammen zwischen zwei PC’s kann iiber die Nutzung der freien CAN ID’s realisiert werden. Die
freien CAN ID’s diirfen sich nicht mit den iibrigen CAN-Idendifier Uberschneiden.

Die Berechnung der an einer Kommunikation teilnehmenden Gerate, bei bekannter CAN ID, ist in folgendem Beispiel
aufgefihrt:

Anforderung-Telegramm von M3 an M1 mit der CAN ID: 0x412

IntermodullD 412 — 400

IDRequesl_ 1

2. IntermodulMaster 2.5

MServer=

M gt = ID — IntermodullD — (2 - IntemodulMaster - Mg,,,, ) — IntermodulM aster = 412 — 400 - (2-5-1)-5=3

Request
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Sonstige Protokolle

e CAL
Die erste Bestrebung der CiA eines genormten Protokolls. Die Teile der Multiplexed Variables wurden in dem Elrest
Protokoll 1.0 umgesetzt.

e CANopen
Im européischen Raum setzt sich dieses Protokoll als defacto Standard durch.

e DeviceNet
Im asiatischen und amerikanischen Raum setzt sich dieses Protokoll als defacto Standard durch.

e Mannesmann / Demag Protokoll fiir SpritzguBmaschinen.
Hierzu wurde von Elrest bereits eine Portierung vorgenommen.

e Fernheizungsregler Protokoll
Hierbei handelt es sich um ein kundenspezifisches Protokoll, daB von Anbieter zu Anbieter geringfligig variiert.

Download

Das Programmieren der CAN-Module wird als Download bezeichnet. Unterschieden wird zwischen ,,FIRMWARE
programmieren” und ,,USERWARE programmieren®.

Um Firmware programmieren zu koénnen muf sich das CAN-Modul in der HEX-Schalterstellung ,,F“ bzw. in
Servicestellung befinden. In dieser Einstellung ist die Ausfiihrung der Userware deaktiviert. Dies kann vorteilhaft sein,
wenn sich zum Beispiel eine nicht funktionsfahige Userware auf dem CAN-Modul befindet, und es dadurch nicht méglich
ist eine Verbindung zwischen PC und CAN-Modul herzustellen.

Beispiel:

Ein Userware Download wurde mit der Taste ,,Abbruch* unterbrochen. Das Modul ist nicht mehr kommunikationsfahig.

Abhilfe: Die nicht vollstdndig programmierte Userware muf? in der HEX-Schalterstellung ,,F* bzw. in Servicestellung iiber
»~Modul 16schen® geldscht, oder mit ,, FIRMWARE programmieren® neu programmiert werden.

Die Funktionaltdt von ,,USERWARE programmieren® ist identisch mit ,,FIRMWARE programmieren®. Jedoch erfolgt aus
der Firmware ein Zugriff auf die Userware.

Der Download wird auf folgenden CAN-ID’s ausgefiihrt:

Protokoll Betriebsart CAN-ID‘s Abschaltung der Module
1.0 Single-Master 0x200 0...63
Multi-Master 0x280
2.0 Single-Master 0x280...0x2BF 0...63
Multi-Master nach Formel 0...CAN-Intermodul-ID + 2 * CAN-Intermodul-
Master * Indication + CAN-Intermodul-Master +
Request
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Die Geratetreiber

So, wie die Netzwerktreiber Gber die Eigenschaften des Netzwerkes Bescheid wissen, mul? der Geratetreiber Uber die

Eigenschaften der angeschlossenen Gerate Auskunft geben kénnen.

Wie nicht anders zu erwarten, bendtigen unterschiedliche Hardwarekomponenten auch unterschiedliche Treibersoftware.
Mdchte man wissen, welcher Treiber das Gerat benétigt, so besteht der einfachste Weg darin unter CAN-Hex einen sog.
»Autoscan® mit der angeschlossenen Hardware durchzufiihren, der passende Treiber wird automatisch voreingestellt. Diese
Methode ist die einfachste.

Ist es aus irgend einem Grunde nicht méglich, dieses durchzufiihren, besteht eine weitere Mdglichkeit darin, den Namen,
der im Modul eingebauten CPU aus folgender Tabelle herauszusuchen :

Hersteller CPU Treiber Alias Name Typ
Siemens SAB 80535/N-MOS  CAN_M515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SAB 80C515A-N18 CAN_MS515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SAB80C535-LB CAN_MS515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SABC515-LN CAN_MS515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SAB80C515NCB CAN_MS515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SABC515C CAN_MS515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SABC515C-LM CAN_M515.DLL CPU515 8 Bit CPU
Siemens SAB-C167CR-LM CAN_M167.DLL CPU167 16 Bit CPU
Intel 1960SB-16 CAN_M960.DLL CPU960 32 Bit CPU

Da sich die Treiber im Aussehen und Handling nicht wesentlich unterscheiden, wird im folgenden exemplarisch nur auf die
CAN_M515.DLL eingegangen.

Allgemeiner Aufbau der Gerétetreiber

ElaGraphll ruft aus dem Treiber grundsétzlich 3 verschiedene Dialoge auf:

1.
2.
3.

Geréteauswahl Dialog

Datenpunktauswahl fir Multi Select

Datenpunktauswahl fiir Single Select
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Gerateauswahl Dialog

CAN_M515DLL ¥2.70.0 |

Mumrner des Moduls: IIZI _lj

IE:"-.E |35 ofthProjekte\Compiler51 5401 velazimy51 Bwd 07, mE1 j ﬂ zl
Projekt-Gerdtepfad: [C\ElaSoft\Projekte’\Compiler\515/401 =&

Moduldate:

Abbrechen |

Dieser Dialog ermdglicht es dem Anwender sein Modul zu Adressieren. Zusatzlich kann eine Parameterdatei und der
Projekt-Geréatepfad angegebe werden.

Nummer des
Moduls

Moduldatei

Projekt-
Gerétepfad

<0 ¥

Nummer die Uber den Hex Schalter des Moduls eingestellt wurde. (wird auch als
,Node“ bezeichnet)

Parameterdatei fir das Modul. Diese kann folgendes Kiirzel haben :

.M51 (CPU515) bzw. MAP (CPU960+CPU167) Datei: Wurde ein ElaSim Projekt
erzeugt und compiliert, so wird automatisch eine *.M?? Datei angelegt. In Ihr
werden die Adressen der im Programm erzeugten Variablen abgelegt. Diese wird
benotigt, wenn man die Werte der Variablen vom PC aus auslesen will.

Datenpunkte aus den Seiten ,,Selbstdefinierte Datenpunkte®, ,,Speicher-
Direktzugriff (ElaSim/ElaGraph)“ und ,,Sondertelegramme ElaSim/ElaGraph)*
werden in einer Tabelle gehalten, die in diesem Pfad abgelegt wird. Fur jedes Gerat
kann somit eine getrennte Tabelle erstellt werden. Der Pfad wird bei Aufruf durch
die Projektverwaltung bereits voreingestellt.

Wird dieser Pfad nicht angegeben, wird systemglobal eine Tabelle erstellt. Auf
diese Tabelle kénnen dann allerdings auch andere Gerate aus dem eigenen Projekt
der aus anderen Projekten zugreifen

Geben Sie bei Benutzung der besonderen Datenpunkte diesen Pfad immer an!

Auswahl der Moduldatei

Die ausgewdhlte Datei wird in die Liste der zuletzt benutzten Dateien eingefigt.
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Datenpunktauswahl fur Single/Multi Select

Da die Funktionalitat der Single und Multi select (= Einzel- und Mehrfachselektion) Dialoge fur Datenpunkte identisch ist,
wird der Ubersicht halber nur auf den Multi Select Dialog eingegangen :

CAN_M515.DLL ¥2.70.0 E

Firmware- ariablen | Parameter [EIaGraph]I Speicher-Direktzugrift [EIaSimHEIaGrapLI_’I

| DF der Firmware g Wan: |0 :’ Ausgewahle DF Q]
Abs.oberer Alamm - | Bis B
b unt Alarm g 0 j
Abtaztz Anzeige
Abtaztzeit Regl
Alle dig. Eingange
Alle dig.Ausg. zust.
Alle dig.Auszgange

2]
Ana Flag 'Interm. %II
<

Ana.Flag 'Master'

Ana.Flag 'obl’
Aina Flan 'Renler' >
il o

Suche: | E

L
oK | abbrechen |

Der Dialog hat mehrere Seiten, die Datenpunkte, je nach Anwendungsfall, schematisch gruppieren. Alle Seiten jedoch
verfiigen iiber eine ,,Suche Funktion® :

Suche Der hier eingegebene Begriff wird gesucht. Falls eine Liste diesen Begriff beinhaltet,
wird er markiert. Als Suchbegriff konnen auch ,,Wildcars* eingesetzt werden :

74 Steht flr ein einzelnes Zeichen
*e Steht flir n Zeichen

So findet ,,???gabe** z.B. Eingabe und Ausgabe
i;l Die Suche wird gestartet

Ebenfalls sehen die Zusatzinformationen (ber den Datenpunkt (bei Driicken von ) _ﬂ

bei allen Seiten (falls vorhanden) gleich aus :

Weitere Informationen iber den Datenpunkt "0lAbz. oberer Alarm  [0{"

Physikalizche Einheit: T Sighdir: -9999
Phyzik alizche Adresse: BOOO0k Sighd ax: 9939

Metdin: -3333

|
|
Orline Dratentyp: | DATATYPE_FLOAT [128]
|
|

Ziel Datentyp: DATATYPE_FLOAT [128] MeBMax [ 9333 By
Adressienngsmadus: ADRESSMODE_DIRECT [0) Voreinstellung: | 0 By
Zugriffsrechte: ACCESS RD_wR_COMFIRMED (3] Klginster Index:#
Lange: 1 Grafter Indss: [ 186 By
Pararnetertyp: | PaRM_TYP_ALARM2 [11) Marne:
Farmat: | float
Physikalische Einheit Physikalische Einheit der gemessenen GroRe
Physikalische Adresse Die Speicheradresse des Datenpunktes im Zielsystem (kann durch den
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Online Datentyp
Ziel Datentyp

Adressierungsmodus

Zugriffsrechte

L&nge

Parametertyp
Format
SigMin
SigMax
MeRMin
MelRMax
Voreinstellung

Kleinster Index
GrofRter Index

Name

Treiber modifiziert werden !)

Der Datentyp, der an der Oberflache Zielsystem den Datenpunkt
repréasentiert. So wird z.B. der Prozessortyp im Zielsystem als 2 Byte
gehalten. An der PC Oberflache wird aber ein Klartext dargestellt.

Der Datentyp, der an im Zielsystem den Datenpunkt reprasentiert. So
wird z.B. der Prozessortyp im Zielsystem als 2 Byte gehalten. An der
PC Oberflache wird aber ein Klartext dargestelit.

Verschiedene Zugriffsverfahren, die der Treiber unterstiitzt

Wie auf den Datenpunkt zugegriffen werden kann. (lesend, schreibend,
beides)

Datenpunkte kdnnen auch als Vektoren realisiert werden. Diese Lange
gibt an Wie viele Bytes des Zieldatentyps vom Datenpunkt realisiert
werden.

ElaSim/ElaGraph interne Beschreibung des Datenpunktes
Formatierung an der PC Oberflache

Kleinster Wert des Signals (wird bei O ignoriert)

GroRter Wert des Signal (wird bei 0 ignoriert)

Kleinster Wert des abgebildeten MeRbereichs (wird bei 0 ignoriert)
GroRter Wert des MeRbereichs (wird bei 0 ignoriert)

Standardwert des Datenpunktes

Kleinster Index des Datenpunktes (z.B. Eingang 7). Dieser Wert kann
als kleinster Index bei ,,Von“ gewihlt werden

Grofter Index des Datenpunktes (z.B. Ausgang 15). Dieser Wert kann
als kleinster Index bei ,,Bis* gewdhlt werden

Name des Datenpunktes (in Zwischenablage kopieren)

Der links nebenstehende Wert wird in die Zwischenablage kopiert.

In allen Dialogen werden 2 Listen gezeigt. Dabei zeigt die linke Liste die Datenpunkte, die das Modul physikalisch besitzt,
die rechte Liste zeigt die ausgewahlten Datenpunkte, die beim Driicken der OK Taste (ilbernommen werden:

Bl
>
<<
El

OF des M515-Treibers
Daturn honat a
Daturn Tag
D& mbs.ob Alarm
Dt mbs.uAlarm o
D rel.ob.alarm
D relu.Alarm
Dig.Flag 'Interm.
Dig.Flag "Master'
Dig.Flag 'ob1'
Dig.Flag 'Regler
Diigitaler Ausgang
Digitaler Eingang
EEFPROM FLOAT-Zugr.

(Liste linke Seite) In dieser Liste werden alle Typen von Datenpunkten
angezeigt, die das Gerét physikalisch kennt

Durch einen Doppelklick der linken Maustaste wird ein Datenpunkt in
die linke Liste ibernommen.

> Die links blau unterlegten Datenpunkte mit dem Index Von..Bis in
die rechte Liste einfligen

>> Alle links dargestellten Datenpunkte in die linke Liste (ibernehmen
<< Alle rechts dargestellten Datenpunkt l16schen

< Alle rechts blau unterlegten Datenpunkte I6schen
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Hier erscheinen die ausgewahlten Datenpunkte. Um sie zu
Uibernehmen, driicken Sie bitte die OK Taste

Yo G Bitte ge_ben Sie die Indizes ein. \_Nol!en sie z._B. alle _digitalen Eingél_nge

_ . von 0 bis 7 ansehen, so geben Sie wie abgebildet bei Von 0 und bei
Bis: |7 32 Bis 7 ein. Ubernehmen Sie nun einen Datenpunkt von der linken Liste,
werden auf der rechten Seite alle 8 Datenpunkte erzeugt

Werden sehr viele Datenpunkte von der linken Auswahlbox in die rechte libertragen erscheint folgender Fortschrittsbalken:

O/NNNNNNNENNRNE 203

Wollen Sie den Vorgang abbrechen, so driicken Sie bitte diese Taste:

[x]
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Selbstdefinierte Datenpunkte

CAN_MS960.DLL ¥2.70.0 B

Selbstdefinierte Datenpunkte | Fiésh -\ ariablen [EIaSim]l Firmware-VariabIenl Userwalﬂ_’|

|EI: A\ElaSoft'ProjektetCompilert 9604 datplt. sef

Alarm_Ueberdruck|Bitl 2620
Einlaufmenge|Gleitkommall 260110

Mame

EI Datentyp: lm
x| githr: [ =
Telegramm/Adresse
Hummer: m

Physz.Adr.: IW

Suche: |

kil

0K | Abbrechen |

Uber die selbstdefinierten Datenpunkte kdnnen Sie sich eine Tabelle x-beliebiger Datenpunkte anlegen, auf die Sie dann
einfach zugreifen kdnnen. Unter Angabe eines fir Sie sinnvollen Namens bestimmen Sie den Datentyp fur den Zugriff und
den Telegrammtyp, unter dem der Datenpunkt versendet oder angefordert wird.

Auf diese Weise kdnnen Sie einfach einen Datenaustausch fir die einzelnen Programmierarten
ElaGraph/ElaDesign/ElaSim realisieren.

Tabelle

Name

VX

Datentyp

Bit-Nr

Die Liste der projektierten Datenpunkte. Die Liste wird in einer Datei
abgespeichert, die sich im Projekt-Geratepfad befindet, falls dieser im
Gerétedialog angegeben wurde. Ansonsten werden die Daten PC global von allen
Geréten zuganglich gespeichert.

Kennzeichner des Datenpunktes. Hier kdnnen Sie bereits einen sinnvollen
logischen Namen fur den Datenpunkt vergeben. Fir die Syntax bestehen geringe
Einschrankungen.

Bereitet die Eingabefelder vor zur Eingabe eines neuen Datenpunkts. Das Feld
Name wird freigegeben.

Ubertragt den eingestellten Datenpunkt in die Tabelle. Eine Speicherung in die
Datei erfolgt erst bei Bestatigung des Dialogs durch OK.

Loscht die dunkel unterlegten Eintrége aus Liste.
Bereits vorhandene Datenpunkte kénnen die Ubertragung in die Eingabefelder
editiert und verandert werden.

Definiert, wie der Speicherbereich zu interpretieren ist. Folgende Datentypen
stehen zur Verfligung :

Bezeichnung C- Datentyp

Bit BOOL

Byte Char (Beschréankung auf 1 Byte pro Nummer)
Doppelwort Long

Gleitkomma Float

Text Char[], fest 20 Zeichen (damit 5 Telegramme)
Wort Short (Beschrankung auf 2 Byte pro Nummer)

Auswahl der Bit-Nr 0-31 bei Verwendung des Datentyps Bit. Max. 32 Bits
kdnnen unter demselben Typ und Nummer gespeichert werden.
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Typ / Nummer Pro CAN-Typ stehen 256 Nummern zur Verfigung die jeweils als Telegramm
verwendet werden kénnen. Als Datenbereich werden 4Bytes genutzt, die im
Datentyp spezifiziert werden (Byte und Wort sind allerdings eingeschrénkt und
kénnen nur einmal pro Telegramm spezifiziert werden).

Fur die selbstdefinierten Datenpunkte steht der Typ-Bereich 123-126 (CPU960),
bzw. 119-126(CPU167) zur Verfiigung. Die Bereiche 50-118 werden vom
ElaGraph-Kernel benutzt. Wenn Sie ElaGraph nicht verwenden, stehen Ihnen dies
Bereiche zusatzlich zur Verfiigung.

Phys. Adresse Errechnete hexadezimale Adresse aus Typ und Nummer als Anzeige.
Adresse = Typ * 0x10000 + Nummer = Typ << 16 + Nummer

Bitte beachten Sie, dal’ Sie zur Nutzung dieser Datenpunkte bestimmte Userware-Bibliotheken zum Zielgerat laden
mussen!
Siehe auch: Voraussetzungen_Datenpunkte
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RAM-Variablen (ElaSim)

Selbstdefinierts Datenpunkte  RAM-Variablen (ElaSim) | Firmware-VariabIenI Usenma 4 I L4

| C-ar. aus MM2_CAN MAP | Wariablen [Typ] [Lange] [Offset]

[Eit) (1110

timer

2]

d
recy_telegram_zaehler %II
=<

0 0
Adresse: EOM0016h Adresse: EO010016R
Datentyp:  [gj ~| Lange: |1 3: Dffzet: ID 3:
Suche: zl

0K | Abbrechen |

Ein Speicherdirektzugriff umfalit das Lesen und Schreiben von Speicherblécken (Memory Access) bis 1024 Bytes. Die
Speicherdirektzugriffe werden bereits seit dem Protokoll 1.0 unterstiitzt, dort aber mit der Einschrankung, dal’ diese
lediglich vom PC (Master- Slave) bearbeitet werden konnen. Ab Protokoll 2.0 kann ein Speicherzugriff auch von Modul zu
Modul (Intermodulkommunikation) erfolgen.

Wird ein ElaSim Programm compiliert, so erzeugt der Compiler eine sogenannte ,,.MAP* Datei (fiir CPU515 hat es die
Endung .M51, fiir die CPU960 und CPU167 .MAP).

In dieser Datei wird festgelegt, in welcher Adresse welche symbolische Variable abgelegt wird. Somit ist es mdglich,
wahrend dem laufenden Programm Einflul von aulen auf den Programmablauf zu bekommen.

Die Seite ist nur aktiv geschaltet, wenn im Geréteauswahl Dialog eine Map Datei ausgewahlt wurde. Auf der linken Seite
erscheine die symbolischen Bezeichner, auf der rechten die ausgewahlten Variablen.

Hinweis:
Erfolgt ein neuer Compiliervorgang, so muss die Ressource-Datei neu erzeugt werden!

Adresse Bezeichnet die Adresse der Variablen im Zielsystem

Datentyp Da beim Compilerlauf die Information des definierten Datentyps verloren geht,
muR dieser von Hand ausgewahlt werden. So kann ein Text auch als char[]
interpretiert werden usw. Es stehen folgende Datentypen zur Verfiigung :

Bezeichnung C- Datentyp

Bit BOOL

Byte Char

Byte pos. unsigned char
Datum STRUCT_DATE
Doppelw.p. unsigned long
Doppelwort long
Gleitkomma float

Text char[]

Wort short

Wort pos unsigned short
Zeit STRUCT_TIME

Seite 72 von 81



ELASOFT SOFTWAREBESCHREIBUNG .

Lange Wird hier eine Zahl groRer 1 eingetragen, so wird der Datenpunkt als Vektor
interpretiert.

Offset Eine Zahl groRer O bewirkt daB nicht die Adresse der Variablen ausgelesen wird,
sondern ein n - Bytes Offset auf die Basisadresse addiert wird. Diese Option wird
verwendet, um Elemente eines Feldes auslesen zu kénnen. (Vorsicht ! bei n>1
dimensionalen Feldern kommt es darauf an, wie der Compiler seine Werte ablebt.
Bitte sehen sie bei Bedarf in den entsprechenden Handbiichern nach)

Bitte beachten Sie, dal’ der Zugriff auf diese Datenpunkte eines anderen Geréates von einem Zielgerét aus nicht moglich ist!
Siehe auch: Voraussetzungen_Datenpunkte
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Firmware-Variablen

CAN_M515.DLL ¥2.70.0 |
Firrnare- ariablen | Parameter [EIaGraph]I Speicher-Direktzugriff (ElaSim/ElaGrap 4 I L4
| DF der Firmware Q] om0 =5 | Auzgewahlte DF Q]
Absz oberer Alarr | Bz [0 = berer Alarn [000]
Absz.unt.Alarm a =
Abtastz Anzeige
Abtastzeit Regl
Alle dig. Eingange
Alle dig.Auzg.zust LI
Alle dig.Ausgange 3
Ana.Flag ‘Interm —I
Ana.Flag Master ﬁl
Ana.Flag 'ob1' < |
Ana Flan ‘Renler hd
Pl f v I_I | I vl
Weitere Informationen uber den Datenpunkt '0lAbs oberer Alarm  [2{" E
Phyzikalische Einheit: C Sighir: -9339
Physikalische Adresse; BO0O0R Sighdax: 9933

Online D atentyp: DATATYPE_FLOAT [128]
Ziel Datentyp: DATATYPE_FLOAT [128)

|
|
|
|
Adressienungsmodus: | ADRESSMODE_DIRECT (0]
|
|
|
|

MaBhdi: I
[LEHGENS ’W
Woreinstellung: ’f
Kleinster Index : #

Zugriffzrechte: ACCESS_RD_WR_CONFIRMED [3)

M ol el s el 3

Lange: 1 Grabter Index : 15
Parametertyp: PaRM_TYP_aLarRM2 [11] Hame:
Format: float

In dieser Seite werden alle Datenpunkte aufgelistet, die in der Elrest Firmware zur Verfligung stehen.

Firmware : ,,... ist der Teil der Software, der ohne Quellcode dem Kunden als ausfiihrbares Programm (Download einer
.HEX Datei) auf der gewiinschten Hardware mitgeliefert wird. Dieses ausfiihrbare Programm ist eine gerétespezifische
Software, die dem Kunden ermdglicht, die Hardwarekomponenten iber bestimmte Funktionalitaten, der Firmware-
Variablen, anzusprechen.*

Die Firmware bildet sozusagen das BIOS (Basic Input Output System), das als Minimum vorhanden sein muf3, um einen
EinfluB auf die Hardwarekomponenten des Gerétes zu bekommen.

Firmware-Variablen : Diese Datenpunkte bilden die Schnittstelle zur Firmware und ermdglichen dem Benutzer Zugriff auf
die vorhandene Hardware. Der Datenaustausch der Firmware- Variablen wird bereits seit dem Protokoll 1.0 unterstiitzt.

Der Adressbereich der Firmware- Variablen ist fixiert in der physikalischen Adresse von 0...49
(0x0000xxxX...0x0031xxxx) und 127 (0X007FXXXX).

Unter Verwendung von EOnline / ZOnline muB der Bediener keine Notationsberiicksichtigungen bei der
Intermodulkommunikation vornehmen.
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Userware-Variablen

CAN_M960.DLL ¥2.70.0
Selbstdefinisrte Datenpunktel FitmwareVariabler, | Uzenware/anabien?| p ter [E_4 I 4

| [P der Usenware ﬂ Won: |0 Ausgewahlte DP Qj

~| Bis: |0

néctualTickCnt
néddressingt ode
nBytesUnlzed

nBytesUsed

nCheckSumSignal LI
nCommentSize >y
nCountSignalT able —I
nOLD ataSize ﬁl

rDLMvISize
nll ParaSize _ILI LI
3

Ok I Abbrechen

Userware : ,,... ist der Teil der Software, der die Applikationsaufgaben definiert. Letztendlich ist es der Teil der Software
Uber den der Anwender frei bestimmen kann, egal mit welchem Werkzeug diese erstellt worden ist. Als Beispiel :
Reglervorginge, Meniifithrung, Ablaufsteuerungen etc.*

Werkzeuge zur Erstellung von Userware sind :
e ElaSim (C- Programme)
o ElaGraph (grafische Programmierung)
o ElaGraphll (Ressourcen orientiertes Programmierwerkzeug)

Userware- Variablen : Ein Zugriff auf Useware-Variablen kann erfolgen, wenn eine CPU960 oder CPU167 verwendet
wird, und wenn die Userware auf das Zielsystem geladen wurde.

Die Datenpunkte spiegeln die Struktur
STRUCT USERWARE MODUL _DATA* psUserwareModul;

in Uwmodul.h wieder.

Bitte beachten Sie, dal’ der Zugriff auf diese Datenpunkte eines anderen Gerétes von einem Zielgerét aus nicht moglich ist!
Siehe auch: Voraussetzungen Datenpunkte
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Parameter (ElaGraph)

Parameter ElaGraph) | Speicher-Direktzugriff [EIaSim.-"EIaGraph]I Sondertelegramme [|_4 I L4

| ElaGraph Datenpunkte ﬂ Wor:
«| Bie |0

=

Ausgewahlte DP @

ElaGraph DF
ElaGraph DF ab 256
ElaGraph DF ab 512
ElaGraph DL
ElaGraph DL ab 256 2]
ElaGraph DL ab 512 3>
ElaGraph DT —I
ElaGraph DT ab 50 kA
ElaGraph DT ab 100
FlalGranh MT ah 150 _I;I LI
»

0K | Abbrechen |

In dieser Seite kdnnen Datenpunkte aus ElaGraph projektiert werden.
ElaGraph Datenpunkte

Wenn sie ein ElaGraph Programm geschrieben haben, ist es mdglich jede Verbindungslinie mit dem Treiber aus dem
Zielsystem zu lesen. Wird ein Projekt simuliert, und Sie klicken auf eine Verbindungslinie :

+ Elagraph (Projekt: Turbinel) - [&MAINY$CAN_BUSVGW_GL |

E Projekt  Bearbeiten  Strukturbaustein  Inbetiebnahre  Optionen  Eenster Hife _ |5’|i|
[
Istwert (F) +) ICy
b-320 | ,—‘ g
o E 1_. \T/ t Ausgang: Ein=W-Hyst/2<X<W+Hyst/2
Sollwert. (F) } 700 I ‘ .
e — -
-
Y 1_/
FF17 70 <’
Hysterese (F) }1.0
oo E_L—I

e
N o

‘ [Gnline : Simulation ‘

Erscheint eine Kennung der Verbindungslinie und der passende Wert. Dieser Mechanismus greift auch wéahrend dem
Laufenden Programm in Zielsystem.

Hinweis:
Diese Datenpunkte kénnen durch Editiervorgange in ElaGraph verschoben werden.
Somit ist von einer Projektierung mit diesen Datenpunkten abzusehen, sie dienen lediglich zu Debug Zwecken.

Bitte beachten Sie, dal? Sie zur Nutzung dieser Datenpunkte bestimmte Userware-Bibliotheken zum Zielgerét laden
muissen!
Siehe auch: Voraussetzungen_Datenpunkte
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Speicher Direktzugriff (ElaSim/ElaGraph)

CAN_MI60.DLL ¥2.70.0 B

Speicher-Direktzugriff (ElaSim/ElaGraph) | Sondertelegramme [EIaSima’EIaGraph]l Card]?

|Global auz d:AElaSofthdevicehdat) | Adr. [TepliLange](Qffset]
[&,dr=00010000] (Bit] 1] [0]
imotor [Adr=00012004] [0 oppely
wentil [Adr=00012000] [Doppelw.

Adresser (12004 3: EIKI Kommentar: Imotor

Datentyp: m

Lange: |1 :’ DOffzet: |D :’

Suche:

0K | Abbrechen |

Eine weitere Zugriffsmdglichkeit auf beliebige Variablen ist der Speicher- Direktzugriff. Hier kdnnen Daten direkt unter
Angabe der physikalischen Adresse im Zielsystem bearbeitet werden. Man definiert in der linken Liste seine bendtigten
Adressen, denen man auch einen Klartext geben kann.

Tabelle

Adresse
Kommentar

Datentyp

Lénge

Offset

Die Liste der projektierten Adressdatenpunkte. Die Liste wird in einer Datei
abgespeichert, die sich im Projekt-Gerétepfad befindet, falls dieser im
Geratedialog angegeben wurde. Ansonsten werden die Daten PC global von allen
Geréten zuganglich gespeichert.

Hexadezimaler Wert der auszulesenden Adresse
Klartext der Adresse (ist nur an der Treiberoberflache bekannt)

Definiert, wie der Speicherbereich zu interpretieren ist. Folgende Datentypen
stehen zur Verfligung :

Bezeichnung C- Datentyp

Bit BOOL

Byte Char

Byte pos. unsigned char
Datum STRUCT_DATE
Doppelw.p. unsigned long
Doppelwort long
Gleitkomma float

Text char[]

Wort short

Wort pos unsigned short
Zeit STRUCT_TIME

Wird hier eine Zahl grofier 1 eingetragen, so wird die Adresse als Vektor
interpretiert.

Eine Zahl groRer 0 bewirkt, daf’ nicht die Adresse ausgelesen wird, sondern ein n
mal vielfaches des eingetragenen Datentyps auf die eingetragene Adresse addiert
wird (Offset).
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Bitte beachten Sie, dal’ der Zugriff auf diese Datenpunkte eines anderen Geréates von einem Zielgerét aus nicht moglich ist!
Siehe auch: Voraussetzungen_Datenpunkte
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Sondertelegramme (ElaSim/ElaGraph)

CAN_M360.DLL ¥2.70.0 B

Speicher-Direktzugriff [ElaSim/ElaGraph) Sondertelzgramme [ElaSim/ElaGraph] | Cap A | 4

l

2]

>

«

<J
0
Mame: ﬁl&ﬁommentar: I—
Tup: ﬂ Murmmer: |0 — Zugrift: lm
Datentyp: |Byte pos. *| Index: 0 = Buellen durchsuchen: @]

| Telegramm [D. Tep][Tep]l(Mrld.)[Zugr.]

Suche:

<l

0K | Abbrechen |

In dieser Seite ist es mdglich den Mechanismus von Firmware-Datenpunkten zu Nutzen, die nicht in der Seite ,,Firmware-
Variablen® definiert sind. Dies ist dann besonders hilfreich, wenn man nicht iiber den aktuellsten Gerétetreiber verfiigt,
aber eine neue Hardware hat, die den neuen Datenpunkt kennt, oder man hat ein ElaSim Programm geschrieben, in dem ein
Datenpunkt definiert wurde (Siehe ElaSim Beschreibung) und man méchte dem Programm vom PC aus eine Nachricht

schicken.

Fur remanente Datenpunkte sind einige Adressbereich reserviert.

Name

pad

Kommentar

Typ

Nummer
Zugriff

Datentyp

Index

Quellen durchsuchen

%

Kennzeichner des Datenpunktes.

Ubernimmt die Einstellungen des Dialogs, und erzeugt einen Eintrag in der
»Sondertelegramme* Liste. Die Liste wird in einer Datei abgespeichert, die sich
im Projekt-Geratepfad befindet, falls dieser im Geratedialog angegeben wurde.
Ansonsten werden die Daten PC global von allen Geréten zuganglich gespeichert.

Loscht die dunkel unterlegten Eintrdge aus der ,,Sondertelegramme* Liste

Eine kurze Beschreibung flr den Datenpunkt.

Der PARAM_TYP des Telegramms (Siehe ElaSim Beschreibung von 0 bis
49 sind diese Typen von der Firmware belegt — dargestellt wird es im Dialog
durch eine rot unterlegte Nummer).

Die Bereiche ab 119 sollten Sie ebenfalls nicht benutzen, das sie fir
selbstdefinierte Datenpunkte zur Verwendung kommen. Verwenden Sie keine
selbstdefinierten Datenpunkte, kénnen Sie auch diesen Bereich verwenden.

Der Untertyp von PARAM_TYP

Wie darf auf den Datenpunkt zugegriffen werden ? lesend / schreibend / lesend u.
schreibend

Welchen Datentyp hat das Telegramm ?

Da ein Telegramm immer 4 Byte lang ist, ist es notwendig z.B. beim Datentyp
Byte anzugeben auf welchen ,,Byteindex* im Telegramm man zugreifen will. So
gibt es bei 4 Byte langen Datentypen keinen Index, bei 2 Byte langen 2 Werte auf
die zugegriffen werden kann und bei einem Byte lange 4 Mdéglichkeiten.

Diese Option bietet die Mdglichkeit die C Dateien eines ElaSim Projektes nach
einem ,,#define zu durchsuchen und aufzulisten. Dies erlaubt Ihnen die
Madglichkeit (falls sie sich in ElaSim an eine Namenskonvention fir
Sondertelegramme halten), alle definierten Telegramme auflisten zu lassen.
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CAN ID
Sondertelegramme [ElaSim/ElaGraph] %‘QN D | 1 I L4

CanlD (Hest[3ed = De= [1000
Zugriff: Read/wiite = l
Datentyp: IW’olt i l

rdew: i) _I;

LLaenge: 4 3:

Bitlange:
’7 & 11 Bit

] 23 B

Ok I Abbrechen

Ab Protokoll 2.0 sind freie ID‘s verfiigbar (nicht CPU515). Hierbei handelt es sich im eigentlichen Sinn um kein Protokoll,
sondern um den direkten Zugriff auf die Daten beliebiger CAN-Identifiers. Dies wird auch als Layer 2 Kommunikation
gemal 1SO/ISI Referenzmodell bezeichnet.

CAN ID ermdglicht Ihnen eine Kommunikation mit einem definierten CAN-Identifier.

CAN ID
CAN-Identifier, der tberwacht werden soll (linkes Eingabefeld erméglicht hexadezimale Eingabe, rechtes Eingabefeld die

dezimale Eingabe).

Zugriff
Lesend / schreibend / beides ?

Datentyp
Kennzeichnet den Datentyp des Telegramms

Bezeichnung C- Datentyp

Bit BOOL

Byte Char

Byte pos. unsigned char
Datum STRUCT_DATE
Doppelw.p. unsigned long
Doppelwort long
Gleitkomma float

Text char[]

Wort short

Wort pos unsigned short
Zeit STRUCT_TIME
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Profibus Schnittstelle

Die physikalischen Profibus Schnittstelle

e Profibus DP normkonform.

Die Software Protokolle der Profibus Schnittstelle
e Profibus DP Slave Anschaltung

Performance Test

RS232 Schnittstelle direkt

Nutzdaten
[Bytes/sec]
Baud=9600 Bits/s
Protokoll 1.0 55-60
Download
Protokoll 2.0 720 - 780
Download

RS232 Schnittstelle via Modem

Nutzdaten
[Bytes/sec]
Baud=9600 Bits/s
Protokoll 1.0 g.e.d.
Download
Protokoll 2.0 480-520 (167er
Download Prozessor)

CAN Schnittstelle

Nutzdaten
[Bytes/sec]
Baud=123000 Bits/s
Protokoll 1.0 380 - 400
Download
Protokoll 2.0 2500 — 2800
Download
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