M AX6pcl,
MAX3pcli4,
X-KIT-3,
MAX5dIp,
MAX8dip
und MAX-Module
Incl. MAX-PC's

SORCUS




Alle Angaben in diesem Handbuch sind ohne Gewéahr und kdnnen ohne weitere
Benachrichtigung gedndert werden. Da sich trotz aller Bemihungen Fehler nie
vollstandig ausschlieffen lassen, sind wir fir Hinweise dankbar. Eventuelle
Erweiterungen und Korrekturen finden Sie auf der mitgelieferten CD.

Dieses Handbuch darf ohne schriftliche Genehmigung der SORCUS Computer
GmbH weder ganz noch in Teilen mechanisch oder elektronisch vervielfétigt
werden.

[0 Copyright 2004 SORCUS Computer GmbH. Alle Rechte vorbehalten.

MAX3®, MAX6®, MODULAR-4®, Multi-LAB®, PC-LAB®, X-Bus® und
aCAN®box sind eingetragene Warenzei chen von SORCUS Computer GmbH.

Turbo-Pascal, Borland Pascal, Borland C, Delphi und Turbo-Debugger sind
eingetragene Warenzeichen von Borland International, INC.

MS-DOS, Windows 3.11, Windows 98, Windows ME, Windows XP, Windows
2000, Windows NT, Visual Basic und Visual C sind eingetragene Warenzeichen der
Microsoft Corporation.

Pentium, Pentium 11 und Pentium Pro sind eingetragene Warenzeichen der Intel
Corporation.

3. Auflage

31.03.2004

SORCUS Computer GmbH
Im Breitspiel 11

69126 Heidelberg



Das X-Bus System

Tragersysteme

Das Programm SNW 32

Programmierung unter Windows

Das Multi-Tasking Betriebssystem OsX

Bibliotheken

Treber software fur OsX

M odul-Device-Traber

Remote-Debugging mit RTDS

M odul-Beschreibungen

=
o

Anhang A bisl|







Inhaltsver zeichnis i-1

| nhaltsver zeichnis
1. Einleitung 1-1
1.1. Das X-BUS-SYStEM.......cooiiiiiece e 11
1.2. Einsatz und Programmi@rung .........ccooeeveneeneneeniesee s 1-2
1.3. Kompatibilitét zu anderen SORCUS-Karten.........ccccvceevvveeneninieennnns 1-3
1.4. CE-KennzeiChNUNG.........ccoiiiierieie e 1-4
1.5. Weitere INfOrmationen.........cooveoeieeie e 1-4
2. Tragersysteme 2-1
2.1. Installation und BEiNDaL ...........cccoveiieiin e 2-1
2.1.1. INbetriebNaNMe .........c.ooeeee 2-1
2.1.2. SOFtWar€ aUf CD .....oceeiieeciee et 2-3
2.1.3. TrelberinStallation...........ccoieeiie e 2-3
214,  TraiDer-UPdaesS... ..ot e 2-5
2.1.5. SYSLEMSLEUEIUNG ...ttt ettt s neesneesneens 2-5
2.1.6. Remote-VerbiNdUNGEN. .......ccoiioireee e 2-6
2.2. Y < o PSSR 2-9
2.2.1. Lageplan der Tragerkarte.........coocevvieeeieecie e 2-9
2.2.2. MAX6pci Stecker und Abschirmung ..., 2-10
2.3. Y o o 0 S 2-15
2.3.1. Lageplan der Tragerkarte MAX3PCL104 ......ccoeecveeceeciecieeeecee e 2-15
2.3.2. MAX3pcl04 Stecker und AbSChirmung .........cccceeeeeveeneecieeciee e 2-15
2.4. BASIS-6 — Trégersystem fir 6 MAX-Module.........c.ccccoveiveieevnnnee. 2-19
24.1. Beschrelbung der Baugruppe........coceveeiereeneneesesee e 2-19
2.4.2. MOAUI-DeVICE-TIEIDEN ......eoeeecie e 2-24
2.4.3. Besondere EigensChaften........o.ccvvv e 2-25
2.5. MAX5dip: Dezentrale intelligente Peripherie..........cccovveveicnicenennns 2-27
25.1. Besondere EigensChaften........cccuv v vceeieesee e 2-28
2.5.2. BlocksChalthild ..........cooeeiiiee e 2-29
2.5.3. Einsetzbare MAX-MOAUIE...........coiirieiieeneceseee s 2-29
254,  TeChNiSChE DaleN......cccciiieiiiieseee e e 2-31
2.5.5. Belegung der Host-Schnittstelle.........oooveieeiee e 2-32
2.5.6. Belegung der Schraubklemmen............c.ccoeieii e 2-33
25.7. Belegung der JUMPEY .........oooieiee et s 2-33
2.5.8. Remote-VerbiNnduNQeN...........coeeiie e 2-34
2.6. MAX8dip: Dezentrale intelligente Peripherie mit 8 Steckplétzen...... 2-37
2.6.1. Besondere EigensChaften.........ccevevvceiieesee e 2-38

2.6.2.

BlocksChalthild ..o 2-39



i-2 Inhaltsverzeichnis

2.6.3. Lageplan der Module und Steckverbinder............ocoeveeveeiieniieeiieeeens 2-40
2.6.4. Einsetzbare MAX-MOQUIE..........cccoiiiriieieee e 2-40
2.6.5.  Stecker und Stecker-Belegung des MAXS8IP......ccceevvereerenierseeniennnns 2-41
2.6.6. SLECKEIraNOradNUNG .....coveieeiirieesie et 2-42
2.6.7. Belegung der Stecker St3, St4, Stha, Stob, St6, St7......coveveeeieieneen, 2-43
2.6.8. Belegung der JUMPES ..o e 2-45
2.6.9. Funktion der SChalter.........cccv v 2-46
2.6.10. Belegung der Schraubklemmen ... 2-47
2.6.11.  SICNEMUNG ..ot e 2-47
2.6.12.  GENAUSE.......c.e e e e 2-48
2.6.13.  TeChNISChE DaEN.......ccceieieieceese et 2-49
2.6.14. Remote-VerbindUNGEN..........oceiiiiereeeseee e 2-49
2.7. D I 1 PP 2-53
2.7.1. Konfiguration der Jumper JP1 bis JP10 des X-KiT-3......cccceeevvverennens 2-53
2.7.2.  Versorgungsspannung des X-KiT-3.......cccccoeiieeiierieesiee e 2-54
2.7.3. Lageplan des X-KiT-3, ReV. B ... 2-55
2.7.4. Steckerbelegung X-KiT-3. ..o 2-56
2.7.5. Remote-VerbiNdUNgEN........c.ooeirireeeeee s 2-79
2.7.6. TeChNISChE Dalen........ccoccieeeecece e 2-81
3. Das Karten-M anager -Programm SNW 32 3-1
3.1 AUFGADE.....ccee e e e 31
3.2. S = o o S 3-1
3.3. F NS = 010 o P 3-1
3.4. INSLAllaliONS-DAEIEN ..o e 3-2
3.5. Flash UnterstlitZUng ........coeeeieeieeiic et 3-2
3.6. HOUINE FII@ .t 3-2
3.7. L 1 = RO RPR 3-2
4. Programmierung eines X-Bus-Systems 4-1
4.1. Programmierung einer MAX6pci ohne CPU-Modul .........ccccccveveenenn 4-1
4.2. Programmierung eines intelligenten X-Bus-Systems..........ccccccevvveenn 4-1
4.3. PC-ProgrammbeiSPIE] ........ccccvevieiiriie e 4-3



| nhaltsver zeichnis i-3

5. Das Multi-Tasking Betriebssystem " OsX" 5-1
5.1. Die EChtzeltprogramme..........cocvcceeiie it 5-1
5.2. DS =S Gl 1Y/ 0= I 5-3
521 INterrupt-Tasks (I-TasKS) .....coveriireeiirereee e 5-3
522, TIMEr-TasKS (T1-TESKS) .....cseerrererrierierierieesieesie e s 5-4
5.2.3. Nicht-Interrupt Tasks (NI-TaSKS) .....cceererrerieeririieneerie e 5-5
5.3. Daten- und Parameterbereich ..., 5-5
5.3.1. DatenDEr@ICN ... 5-6
5.3.2. ParameterDEr@iCh ........ooeei e 5-7
5.4. DatenPUITEN ..o 5-8
5.5. Einige betriebssysteminterne Tasktabellen ..., 5-8
5.6. Allgemeine Hinweise zur Programmi€rung ........cccoceeeeereereeseeseeseesennns 5-9
5.6.1. Unterschiede zur PC-Programmierung...........cccceeveeecieeieesieeseesiveesneenns 5-9
5.6.2. Warten auf EreigniSSe.......ccoeiieiieiie ettt 5-10
5.6.3. Ermitteln der eigenen TaskNUMIMES ..........ccooveeneineeneeiie e 5-11
5.6.4. Verwenden von Flielfkommaoperationen............cceceverieeneeninseesiennens 5-11
5.6.5. Obj ektorientierte Programmierung, dynamische Datenobjekte.......... 5-12
5.7. Installation vON Programmen...........ooeeieeenenieneene e 5-13
5.7.1. Mehrfachinstallation von Echtzeitprogrammen ..........ccccvoevenienene 5-13
5.8. Installieren eines neuen Betriebssystems..........ccoveveneereneenieseeseene 5-14
5.9. Aufbau des RAM-Bereichs des MAX-PC........ccooveieevnceenencee e 5-15
5.10. Parameterbereich des Betriebssystems.........cccccoevecvecciecceecee e 5-16
5.11. Allgemeines zu den Programmbeispielen ..........ccccooovececiiececceecne, 5-16
5.11.1. Programmbeispiele fir Borland-Pascal ...........cccccceevveveeieeiiecciecneee, 5-16
5.11.2. Programmbeispiele fir Borland C..........ccccooeeviiie e 5-25
6. Bibliotheken 6-1
6.1. BeEtriEDSSYSIEME ... 6-2
70 50 O ) S 6-2
6.1.2. Windows NT, 98, 2000, XPUNA ME.......cooiiiiieeiiieeieeeeeee e 6-10
6.2. Wichtige Hinweise zu den Bibliotheksfunktionen.............ccccccveenee. 6-14
6.3. Allgemeine Verwatungsfunktionen...........ccccovcevveveecieeseeseeseesenn 6-15
6.4. Funktionen zum Ansprechen der MAX-Tragerkarte und der Module 6-19
6.4.1.  Zugriff auf die MOdul-EEPROMS..........ccccovviiviiiieiee e 6-24
6.5. Funktionen zur Verwatung von MAX-Modulen...........c.cccceeevenenen, 6-33
6.6. Funktionen fir die Verwendung von INS-Files.........ccccooeveeiencenen. 6-39
6.7. Funktionen fir Zugriffe auf das RAM einesMAX-PC...........cccce.... 6-42
6.8. Funktionen fur den Zugriff auf das Flash desMAX-PC..................... 6-47
6.9. Funktionen fir Modul-Device-Treiber-Kommunikation.................... 6-52
6.10. Funktionen flr den MDD-Kanalzugriff .........ccccoevveiienienn e 6-59



i-4 Inhaltsverzeichnis

6.11. RINGPUFFEr-FUNKLIONEN ......ooiiiiecece e s 6-72
6.12. Service-Request FUNKLIONEN..........ccooiiiiir e 6-79
6.13. Download und Installation von Echtzeitprogrammen............cccceee.... 6-82
6.14. TaSKVEIWAITUNG......coiveriiiieeie e 6-90
6.15. Daten- und Parameterbereich eines Echtzeitprogramms..................... 6-97
6.16. Prozeduren und Funktionen in Echtzeitprogrammen..........cc.ccoceeueen. 6-104
6.17. Zugriff auf die Hardware-Devices des MAX-PC.......cccoeevvvicieennen, 6-109
6.18. Steuerung der lokalen Interrupts auf eéinem CPU-Modul .................. 6-121
6.19. Fehlerbehandlung.........ccooeeiii 6-123
7. Trelber software flir OsX 7-1
7.1. Display-GrafiKIreIDEN ..........covieieee e 7-1
% St R N | [0 1= .07 ] 1= 7-1
7.1.2. 01 0] 0= o P 7-3
7.2. Display-Text und XT-Tastatur Trelber.........cccoooveceeieeveece e 7-19
7.3. QIO 18 Te S = o S 7-22
7.4. Software flr PCMCIA-Karten.........cccoeve e 7-26
7.5. AN I D= (= 1S (= 0 7-27
7.5.1. Installation des Treiberprogramms............ccooeeeneeieneene e 7-28
7.5.2. HINWEISE ZUIr VErWENAUNG ....coveiveeieieieieseesiee e 7-28
7.5.3.  Aufruf der Funktionen des Trelberprogramms...........ccocceveereereeniennnns 7-29
7.5.4. Beschreibung der Funktionen des Treiberprogrammes........................ 7-30
7.5.5. Einige Parameter des Treiberprogramms (gultig ab Version 2.E) ...... 7-44
7.5.6. Kurzibersicht Uber die Funktionen des Trelberprogramms................ 7-44
7.5.7. FENIEICOOES ..ot e 7-46
8. Modul-Device-Treiber 8-1
8.1. ATTGEIMEINES ...ttt re e reenns 8-1
8.2. Treiberspezifische Begriffe ..., 8-3
8.2.1. [ = 0| PSR 8-3
8.2.2. DY o= PSSR 8-3
8.2.3. DIBNSEE ... nr e 8-3
8.2.4. (= 1= 7= 0= PSR 8-4
8.2.5. g1 0] (=g RO 8-4
8.3. Verwaltung der DEVICES........ccove et 8-5
8.4. D= (< 117/ 0 o SRR 8-5
8.5. Kanaleigenschaftsstrukturen (CPS) .........cccvceeieevee e, 8-6



Inhaltsver zeichnis i-5

9. Remote-Debugging mit RTDS 0-1
9.1. WS ISt RTDS?...cc ottt 0-1
9.2. RTDS KONFIQUITEIEN ...ttt 9-1
9.3. DaS ProjeCt-MeNi ........cccooeeiiieiiee e 9-2
94. Neues Projekt anlegen ........ccvoeeieeeneeie et 9-3
9.5. DI= o100 0= g = = o R 9-3
9.6. Das DEDUG-MENUL........coiiiiiiiei e 9-4
10. M odulbeschreibungen 10-1
10.1. EINFUNIUNG ..o s 10-1
10.2.1.  ADBKUIZUNGEN. ..ottt e e 10-1
10.1.2.  ANAIOGEINGENGE ... .ccueerierieerieeee ettt sttt sbe e e 10-1
10.1.3.  ANBIOQAUSTANGE. ....ccueerieeieerieriesieeiestee st sae sttt sbe e e 10-5
10.1.4.  Digital@iNGANGE. .....coouerieeeiriieie ettt s e 10-6
10.1.5. DigitalaUSJANGE .....ccovireeieriieienie sttt 10-10
0 0 T T (@ Y S 10-13
10.1.7. Testen der Module mit SNW32.......ccov i 10-13
10.2. X-56K-FU und X-33K-FU ......ccceiiiieirniesrce e 10-15
10.2.1.  Funktionsbeschreibung.........cccoeieriiineneeeseee e 10-16
10.2.2.  MOUEMLEI ......oceeeeeceece e e 10-17
10.2.3.  FUNKUNE ...ttt 10-18
10.2.4.  Modul-DeViCe-Tralber ... 10-18
10.2.5.  ANsChlussPinS deS MOAUIS..........coierierieriiiieeie s 10-19
10.2.6.  TeChniSChE DaeN.......ccceeeeiiriiiiee e 10-20
10.3. D] = R RS 10-21
10.3.1.  BeSChralbung ......cccccceeiieiie i 10-22
10.3.2.  MOAUI-DeVICE-TIEIDEN ......cceeeerieeeseee e 10-22
10.3.3.  Anschlusspins des ModUuls............ccceeceeiieieesie e 10-26
10.3.4. Besondere Eigenschaften.........cccceeieeiceciecsee s 10-26
10.4. XEBXOA-8 .....oooieiieeieiienie ettt 10-27
10.4.1.  BeSChralbuNg ......cceeiuieiiecie et 10-28
10.4.2.  MOAUI-DeVICE-TIEIDEN ......ccveeeiiee e 10-29
10.4.3. Anschlusspins des ModulS ..........cccveieeiicieeceece e 10-35
10.4.4. Besondere Eigenschaften..........ccccceeieeicecieesee s 10-36
10.5. X-AD14-20 und X-AD12-16.......ccceeirieeirrienieneeniesee e see e see s 10-37
10.5.1.  BeSChralbung ......cccccoeeiie i 10-38
10.5.2.  MOdUI-DeVICE-TIEDEN ......cccveeiee e 10-39
10.5.3. Anschlusspins des ModUuls............ccceeceeiieieevee s 10-45
10.5.4. Besondere Eigenschaften..........ccccoceieevieciecseesee e 10-46



i-6 Inhaltsverzeichnis

10.6.
10.6.1.
10.6.2.
10.6.3.
10.6.4.
10.6.5.
10.6.6.

10.7.
10.7.1.
10.7.2.
10.7.3.
10.7.4.
10.7.5.
10.7.6.
10.7.7.
10.7.8.
10.7.9.
10.7.10.
10.7.11.
10.7.12.

10.8.
10.8.1.
10.8.2.
10.8.3.
10.8.4.

10.9.
10.9.1.
10.9.2.
10.9.3.
10.9.4.

10.10.
10.10.1.
10.10.2.
10.10.3.
10.10.4.
10.10.5.

10.11.
10.11.1.
10.11.2.
10.11.3.
10.11.4.

X-ADLOI-A ...ttt enes 10-49
BESCIaibUNG ....coveeee s 10-50
Konfiguration des ModUlS.........cccceovvieiineesececr e 10-50
Lageplan deS MOTUIS.........cooviieriieereceesece e 10-51
MOdUl-DeViCe-Trailber ... 10-52
Anschlusspins des MOdUIS.........ccovveeiiiereeeee e 10-54
Besondere Eigenschaften..........ccccvveveievi e 10-55
DG N 10-57
BESChIraibUNG .......ocveieeie e 10-58
Anschluss von Dehnmessbriicken an das X-AD24-4i/S................... 10-60
Anschluss von Thermoelementen an das X-AD24-4i/T .........c.c....... 10-60
Anschluss von Temperaturmesswiderstanden an X-AD24-4i/P....... 10-61
Anschluss von |CP®-Sensoren an das X-AD24-4i/l ............cccu..... 10-62
Spannungsmessung mit dem X-AD24-4i/V .......ccccovevvninnieninnenne 10-63
Strommessung mit dem X-AD24-4i/C........ccoooiveiiinienneneee e 10-64
GalvanisChe TreNNUNG ......ccooceieriereeie e 10-65
MOAUI-DeVICE-TIEIDEN .......oeeeeeeecee e 10-65
ANSChlusspiNs desS MOdUIS........c.coviiiiieee e 10-68
Hardware Datenformat ...........ccvevveceenieesiee e 10-70
TeChNISCNE DateN.......c.eeceecee e e 10-73
O3 1 S 10-75
BESChIraibUNG .......ooeiieeeee e 10-76
MOAUI-DeVICE-TIEIDEN ......ceeeeeeeeecee e 10-77
ANSChIUuSSPINS dES MOAUIS........ovviiiiiiceeee e 10-120
Besondere Eigenschaften..........ocovvveriiieie e 10-121
X-CAN-2i/H, X-CAN-2i/M, X-CAN-2I/F.....ccceerireirsrerrreereranens 10-123
BESCIaiDUNG ....coceeeceeeeeee e 10-124
Modul Device Tralber. ... 10-133
PINDEIEJUNG. ... 10-146
Besondere Eigenschaften........o.ccvvcveeeeveenie e 10-147
X-COM-4....oceeeeeee sttt sttt e e s e e naesneenreeneas 10-149
BESChraibDUNG .....ceeeeeceeeec e 10-150
MOdUl-DeViCe-Tralber ... 10-150
Treitberprogramm COQMEX..........cccueeiieeiieiie e e see e 10-155
ANnschlusspins des MOdUIS..........ccecceeieeiiesee e 10-156
Besondere Eigenschaften..........c.occveceeieeiee e 10-157
X-COM-=8i..oetiiiiitieiesieesie ettt st sreeneesneas 10-159
BESChraibDUNG .....ceeeieeceeeee e 10-160
SOfIWAIE ...ttt 10-160
ANschlusspins desSMOdUIS..........cceccveevieiiesee e 10-161

Besondere Eigenschaften..........coocveceeiee e 10-162



Inhaltsver zeichnis i-7
10.12. X=CPLD-3B.....cceeceieiecteerie ettt sre e nneas 10-163
10.12.1. BIOCKSChathild ......cceeieeeerceeseees e 10-164
10.12.2. BESCNIEIDUNG .....oceeevieieciece et 10-164
10.12.3. MOAUI-DeVICE-TIEIDEN .....ccceeieeee e 10-168
10.12.4. Anschlusspins desS MOdUIS.........ccccvivrieieeieseee e 10-171
10.12.5. Besondere Eigenschaften.........cccvvereiieneseesesiee e 10-172
10.13. X-DA161-4 UNd X-DALLI-4 ....ocoveeeeeeeeeeese e een e 10-173
10.13.1. BESCNreiDUNG .....ccveieieiecieee et 10-174
10.13.2. BIOCKSChalthIld ......ccueeieeieeeceesece e 10-175
10.13.3. MOdUI-DeVICE-TIEIDEN .....ccceeieeeceee e 10-175
10.13.4. Anschlusspins desS MOdUIS.........ccccvierierienieseee e 10-183
10.13.5. Besondere Eigenschaften.........ccccoeeiiieenineeneneseee e, 10-184
10.14. DG D I USSR 10-185
10.14.1. BeSCNreiDUNG .....coeiiiiiiiieee e 10-186
10.14.2. Modul-DeViCe-Tralber ........cocvv e 10-186
10.14.3. Anschlusspins des ModUIS..........coccoieriinenienere e 10-192
10.14.4. Besondere Eigenschaften.........ccoeeieieeninienenie e, 10-193
10.15. X-DIO-40/i, X-DIO-40 und X-DIO-32......ccceviveierierieieeeesieeieeanens 10-195
10.15.1. BeSCNreibDUNG .....ccccoiiiiiiieee e e 10-196
10.15.2. Modul-DeViCe-Tralber ........cccvvveceeceeseesee e 10-197
10.15.3. Anschlusspins des MOdUIS..........ccocoieeinenienere e 10-210
10.15.4. Besondere Eigenschaften.........ccoeeiiieeninenenie e, 10-211
10.16. DG D |V USSR 10-213
10.16.1. BESCNIeIDUNG .....cceiiiriiieeie e 10-213
10.16.2. MoOdUI-DeViCe-Tralber ..o e 10-214
10.16.3. Anschlusspins des ModUIS..........cccoieeiiiirieneee e 10-215
10.16.4. Besondere Eigenschaften..........ccoceeieevienser e 10-216
10.17. X-DPS-1i UNA X-DPS 20 .....ccoviiieiicese e sie e 10-217
10.17.1. BeSCNraibUNG ...cooovveieeiiece ettt 10-218
10.17.2. BlOCKSChaltbild .......ceeoieeeee e 10-220
10.17.3. MoOdUl-DeViCe-Tralber .......cccccvie e 10-220
10.17.4. Anschlusspinsdes Moduls...........cccooeeviiiciice e 10-229
10.17.5. Besondere Eigenschaften..........cccccoveveeieeiie e 10-230
10.18. DG = I o O USRS 10-231
10.18.1. BESCNIaIDUNG .....ooeiiviiiecieee e 10-232
10.18.2. MOAUI-DeVICE-TIEDEN .....ccveeeeeeceee e 10-232
10.18.3. Anschlusspinsdes ModUuls...........cccooeeiiiiiiecieciecsee e 10-237
10.18.4. Besondere Eigenschaften..........cccocveveeieevie e 10-238



i-8 Inhaltsverzeichnis

10.19.

10.19.1.
10.19.2.
10.19.3.
10.19.4.

10.20.

10.20.1.
10.20.2.
10.20.3.

10.21.

10.21.1.
10.21.2.
10.21.3.
10.21.4.
10.21.5.

10.22.

10.22.1.
10.22.2.
10.22.3.
10.22.4.
10.22.5.
10.22.6.
10.22.7.

10.28.

10.23.1.
10.23.2.
10.23.3.
10.23.4.
10.23.5.
10.23.6.
10.23.7.
10.23.8.

10.24.

10.24.1.
10.24.2.
10.24.3.
10.24.4.
10.24.5.
10.24.6.
10.24.7.

DG = I USSR 10-239
BESCNIaiDUNG ..o e 10-240
SOFtWEAIE ...t 10-240
Anschlusspins des MOdUIS.........coeeiieecn i 10-241
Besondere Eigenschaften..........coocvveveeeiecce s 10-243
D 1 L ST 10-245
BeSChraibuNg .......ccoov e 10-245
MOdUl-DeViCe-Tralber ... 10-246
Anschlusspins des MOdUIS.........ccoecviiecnieeeeee e 10-246
X-LCD-S1, X-LCD-H1.....ccoeiteeeeeeseee e 10-249
BESChraibuNg .......cccov e 10-250
Blockschalthild ............coeeeiieiiecesee e 10-251
LagERlan.......ooiieee e s 10-252
MOdUl-DeViCe-Tralber .......ccooevie e 10-254
Besondere Eigenschaften..........ocoveieriiicie e 10-255
X-MAX-1L, ReV.D, EUNAF ..o 10-257
BESChraibuNg .......cooiiieieee s 10-258
Blockschalthild ............coeeeiiei e 10-258
S < ot N 10-259
LOKaI& INTEITUDES.....eoieieieeieeeeeeee e 10-264
Direkter Zugriff auf I/O-Ports bzw. CPU-Register .........ccceeenneee 10-265
Watchdog-Timer und Spannungstiberwachung...........cccceeveieennens 10-270
Besondere Eigenschaften..........cccooviereieiie e 10-273
X-MAX-E, REV. Dottt 10-275
BESChraibuNg .......cocv e 10-276
Blockschalthild ..........c.coeeeieeie e 10-277
S < ot (= N 10-278
LOKaI& INTEITUDLS.....eeieieeieeeeeeeee et 10-282
Direkter Zugriff auf 1/0-Ports bzw. CPU-Register .........cccccveveenee. 10-284
Watchdog-Timer und Spannungstiberwachung..........ccccccveveveeneenne. 10-288
MOdUI-DeVICe-TralbEr .......ccceecee e 10-290
Besondere Eigenschaften..........oocveveeiievee e 10-295
X-MAX-200 und X-MAX-400, ReV. A ..o 10-297
BESChraibDUNG .....ceeeeeceeee e 10-298
BlocksChalthild ...........cooveiiiiiiee e 10-299
SLECKEN A .ottt ne e 10-299
LoKale INTEITUPLS. ......veeeeeieeceece et 10-304
Indirekter Zugriff auf 1/0-Ports bzw. CPU-Register....................... 10-304
MOdUul-DeViCe-Tralber ... 10-304

Besondere Eigenschaften...........occveceeiievee e 10-305



Inhaltsver zeichnis i-9
10.25. D Y1 D OSSR 10-307
10.25.1. BeSCNIaDUNG ....cooveeiieiieiie et 10-308
10.25.2. MOAUI-DeVICE-TIEIDEN .....ccceeeeeeeeceee e 10-308
10.25.3. Anschlusspins desS MOdUIS.........cccceivriieienieeseee e 10-309
10.25.4. Besondere Eigenschaften.........ccvveieiienesiesesiee e 10-310
10.26. D @ T o SRS 10-311
10.26.1. BESCNIeiDUNG .....ocveiviiieciiee et 10-312
10.26.2. MOAUI-DeVICE-TIEIDEN .....ccceeceeeceee e 10-313
10.26.3. Anschlusspins desS MOdUIS.........ccccvieeirnenieneeie e 10-321
10.26.4. Besondere Eigenschaften.........ccvveveiieneseesesiee e 10-322
10.27. DG = OSSR 10-325
10.27.1. BeSCNIeIDUNG .....coeiiieieieee e e 10-326
10.27.2. BlOCKSChatbild .......c.coiveieeie e 10-326
10.27.3. Modul-DeViCe-Tralber ........cocveecieeeseesee e 10-326
10.27.4. Anschlusspins des MOdUIS..........cccoieiiinenieneee e 10-329
10.27.5. Besondere Eigenschaften.........cccoeeiiieeninenenie e, 10-330
10.28. DG O OSSR 10-331
10.28.1. BeStUCKUNGSVEISIONEN .....cooviiueeiiriieiesieesie e st see i e ste e s e e 10-332
10.28.2. BIlocksChalthbild .........cccveeeiiiieiecese e 10-334
10.28.3. SOMtWAIE......cceeeceeeeeciecee e ee sttt et re e 10-334
10.28.4. Anschlusspins des ModUIS..........cccoierineniinene e 10-348
10.28.5. Besondere Eigenschaften..........ccooeeiiieiinenenceeee e, 10-349
10.29. X-SSI-2: Synchron Serielles Interface mit 2 Kanden..................... 10-351
10.29.1. BeSCNIeIDUNG .....coeiiiiiiieeie e e 10-352
10.29.2. MoOdUI-DeViCe-Tralber ... ve e 10-352
10.29.3. Anschlusspins des ModUIS..........ccccoierinirieneee e 10-358
10.29.4. Besondere Eigenschaften.........cccecveveevieeieesieeseesee e 10-359
10.30. X-SSI-2/M: Synchron Serielles Mithormodul mit 2 Kandlen......... 10-361
10.30.1. BeSCNraibUNG .....ocoveeieeiiiecee et 10-362
10.30.2. MOdUI-DeVIiCe-TIabEr ........ccce e 10-362
10.30.3. Anschlusspins des ModUuls..........coceveririecieeceeseesee e 10-366
10.30.4. Besondere Eigenschaften..........cccccoveveeveiiie e 10-368
10.31. DGl I =S ] I ST 10-369
10.31.1. BeSCNraiDUNG .....ocveieieiiieee et 10-370
10.31.2. Besondere Eigenschaften..........cccccveieeveiiie e 10-370



i-10 Inhaltsverzeichnis

>
)
>
=
Q

TIEOTMMOO®m>

\[ToTo (811107 £ o | SRR A-1
FenlermeldUNGEN ........oooviiee s B-1
TasKiNfOrMEaLiONEN ......c.eeeeiieiesiere e nee s C-1
OsX-Programm-Deskriptor-Tabelle (PDT).....ccocvvvevienieneeeeceeeene D-1
OsX-Task-Deskriptor-Tabelle (TDT)...coveveeieieeceeee e E-1
Parameter des BetriehssyStems OSX .......occoveriieeneneeniese e F-1
INStallatiONSAGLEIEN ..o G-1
Application Notes zu X-Bus, X-KiT-3 und MAX-PCs........ccccceurnnene. H-1

S CNWOIVEI ZEICNNIS. ...t e e e e e e e e e e e e e e e e eeeeeees -1



Einleitung Das X-Bus System 1-1

1. Einlaitung

1.1. Das X-Bus-System

Das X-Bus-System ist ein modulares Messdatenerfassungs-, Steuerungs- und
Kommunikationssystem. Es zeichnet sich insbesondere durch seine hohe Flexibilitét
in der Anpassung an neue Aufgaben aus. Das X-Bus-System besteht aus den
sogenannten MAX-Modulen sowie dazugehorigen Trégerkarten. Als X-Bus wird der
Bus bezeichnet, der die MAX-Module auf der Tragerkarte verbindet. Alle MAX-
M odule haben daftir eine X-Bus-Schnittstelle.

Die Tragerkarten unterscheiden sich durch die Bauform, die Anzahl der Modul-
Steckplétze, und ihre Schnittstelle nach aul3en. Bislang sind folgende Tragerkarten
fUr unterschiedliche Anwendungsfélle verfiigbar:

» MAXG6pci: PCI-Einsteckkarte fir 6 MAX-Module

 MAX3pcl04: PC104-Karte fir 3MAX-Module

* MAXG5dip: Stand-Alone-System inkl. Stromversorgung fur 5 MAX-Module
 MAXS8dip: Stand-Alone-System inkl. Stromversorgung fir 8 MAX-Module
» X-KiT-3: Evaluation-Board fur 3 MAX-Module mit Display

Daruber hinaus kdnnen eigene Tragerkarten oder MAX-Module entwickelt, bzw.
MAX-Module in begleitende Hardware eindesigned werden. Dazu stehen
Application Notes auf der mitgelieferten CD und der SORCUS-Homepage zur
Verflgung.

Aus Software-Sicht spielt die verwendete Tragerkarte keine Rolle — ale Karten
verhalten sich bezlglich der aufsteckenden MAX-Module identisch. Unterschiede
bestehen lediglich in direkt auf der Tragerkarte untergebrachten Funktionseinheiten
wie z.B. LEDs.

Alle Trégerkarten konnen mit alen MAX-Modulen in beliebiger Kombination und
Anordnung bestiickt werden.

Die Stand-Alone-Systeme MAX5dip, MAX8dip, X-KIT-3 und BASIS-6 erfordern in
jedem Fall das Aufstecken eines CPU-Moduls als lokale Intelligenz. Dafir stehen
derzeit das X-MAX-1 und das X-MAX-E zur Verfigung. Beide sind jewells
komplette 486-PCs mit allen Standard-Schnittstellen und Speicher, wobel das X-
MAX-E zusétzlich eine Ethernet-Schnittstelle enthélt. In Vorbereitung ist derzeit das
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X-MAX-400, das enen 400MHz ARM-Prozessor verwendet und damit eine deutlich
schnellere Verarbeitung bieten wird.

Die CPU-Module werden mit dem Echtzeit-Multi-Tasking-Betriebssystem OsX
ausgeliefert, das schnelle Reaktion auf Interrupts ermdglicht. Die Ankopplung der
Stand-Alone-Systeme an einen Host-PC kann derzeit Uber Ethernet oder eine serielle
Schnittstelle erfol gen.

Auf der MAX6pci-Karte ist ein CPU-Modul nicht unbedingt erforderlich. Diese
Trégerkarte kann mit 6 I/O-Modulen (nicht intelligente Module werden als allgemein
als 1/0-Module bezeichnet) bestiickt werden. In diesem Fall werden die Module
komplett vom PC, in dem die MAX6pci engesteckt ist, gesteuert. Die
Echtzeitfahigkeit und Interrupt-Reaktionszeit ist in diesem Fall stark vom PC-
Betriebssystem und dessen Auslastung durch andere laufende Programme abhangig.
Um davon unabhéngig zu werden, besteht auf der MAX6pci die Mdglichkeit, durch
Aufstecken eines CPU-Moduls en intelligentes Sub-System zu schaffen, das dann
parallel zum PC arbeitet. Jederzeit kdnnen beide miteinander kommunizieren.

Mit einer MAX6pci, einem CPU-Modul sowie biszu 5 weiteren I/O-Modulen (durch
die Stapelbarkeit einiger Module u.U. sogar noch mehr) kann ein System aufgebaut
werden, das echte Parallelverarbeitung bietet. Eine typische Aufteilung der
Aufgaben ist z.B. die Messdatenerfassung sowie ggf. eine Vorverarbeitung der
Messdaten auf dem CPU-Modul und die Weiterverarbeitung (d.h. Darstellung,
Analyse, Speicherung usw.) der erfassten Daten auf dem PC.

Als Besonderheit unterstiitzt der X-Bus den Multi-Prozessor-Betrieb, d.h. fir
Anlagen mit hohen Leistungsanforderungen besteht die Moglichkeit, mehrere CPU-
Module auf eine Tragerkarte zu stecken. Die Aufgaben kdonnen dann auf die
einzelnen CPUs aufgeteilt werden, z.B. erfasst eine CPU-Modul mit maximaler
Geschwindigkeit Messwerte von einem Anal og-Eingangs-Modul, ein anderes bedient
ein Kommunikationsmodul mit hoher Ubertragungsgeschwindigkeit und ein drittes
kimmert sich im wesentlichen um Berechnungen und die Kommunikation mit einem
Host-PC.

1.2. Einsatz und Programmierung

Es stehen prinzipiell zwei Mdglichkeiten zum Einsatz des Systems zur Auswahl:

1. Einsatz des Systems ohne eigene Programmierung. In diesem Fall empfiehlt
sich der Einsatz der Komplett-Software ARGUS. Neben einer Beschreibung
finden Sie auf der mitgelieferten CD auch eine Testversion von ARGUS. Es bietet
viefdtige Moglichkeiten in den Einsatzfeldern Messen, Anaysieren und
Dokumentieren, Anlageniiberwachung, Priufstandsautomatisierung,
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Qualitétskontrolle und Ferndiagnose. Fir ARGUS gibt es ein eigenes Handbuch,
so dass hier darauf nicht ndher eingegangen wird.

2. Erstellen eigener Programme fur das X-Bus-System. SORCUS liefert daftr mit
jeder Karte ein umfangreiches Software-Packet mit. ES besteht aus Treibern,
Bibliotheken, Beispielprogrammen und Hilfsprogrammen fir die Diagnose und
Entwicklung eigener Programme.

Dieses Buch dient als Referenz- und Programmierhandbuch bei der Erstellung
eigener Programme fir das X-Bus-System.

Es koénnen Programme fir den Host-PC geschrieben werden, die das System aus
Windows (zukiinftig auch LINUX) heraus ansprechen. Dazu werden Bibliotheken (s.
Kapitel 6) mitgeliefert, die die Programmierung in den Programmiersprachen C,
Delphi, Visual Basic sowie auch LabView erlauben.

AulRerdem werden Bibliotheken mitgeliefert, mit deren Hilfe Programme fUr das
Echtzeitbetriebssystem OsX auf den CPU-Modulen (im folgenden werden diese
Programme auch als Echtzeitprogramme bezeichnet) geschrieben werden konnen.
Dies kann in C oder Pascal geschehen. Die Besonderheiten des Betriebssystems OsX
sind in Kapitel 5 beschrieben. Fur die Entwicklung dieser Echtzeitprogramme findet
sich auf der CD das Entwicklungs- und Debug-Programm RTDS (s. Kapitel 8).

Das Ansprechen der I/O-Module erfolgt Uber die sogenannten Modul-Device-Trelber
(MDD). Deren grundsétzliche Eigenschaften und Verwendung ist in Kapitel 7
erlautert. Die speziellen Eigenschaften der jeweiligen MAX-Module und deren MDD
sind in Kapitel 9 aufgefihrt.

Das ebenfalls mitgelieferte Programm SNW32 ist ein hilfreicher Assistent bel der
I nbetriebnahme und Diagnose (s. Kap. 3).

1.3. Kompatibilitat zu anderen SORCUS-Karten

Die SORCUS-Karten MODULAR-4, Multi-LAB/2 und Multi-COM sind I1SA-Bus
Karten mit eigener CPU. Sie entsprechen vom Prinzip der MAX6pci-Karte mit einem
CPU-Modul. Bel der MODULAR-4 ist die Funktionalitdt auch Uber Aufsteckmodule
konfigurierbar.

Praktisch alle Funktionen, die mit den | SA-Karten ausgefiihrt werden kdnnen, lassen
sich auch mit einer MAX6pci mit den entsprechenden MAX-Modulen erreichen. Die
Programmierung der Systeme ist weitgehend identisch, da das auf den CPU-Modulen
verwendete Betriebssystem OsX auch dort zum Einsatz kommt. Im Detail bestehen
natiirlich Unterschiede bei allen Bibliotheksfunktionen. Strukturelle Anderungen sind
bei Portierung z.B. eéines MODULAR-4 Programms auf eine MAX6pci nicht
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erforderlich. Auf der MAX6pci missen ale 1/O-Module grundsétzlich Uber die
Modul-Device-Treiber angesprochen werden.

1.4. CE-Kennzeichnung

Das X-Bus-System ist ein OEM-Produkt und as Zuliefertell fir die
Weiterverarbeitung durch Industrie, Handwerk oder sonstige auf dem Gebiet der
elektromagnetischen Vertraglichkeit fachkundigen Betriebe oder Personen bestimmit.
Im Sinne des EMVG vom 18. September 1998 86 Abs. 9 besteht daher fir das X-
Bus-System keine CE-K ennzei chnunspflicht.

Verkabelung, verwendeter PC und die Einsatzumgebung sind Faktoren, die sich auf
die EMV eines Gerdtes auswirken kénnen. Ein Gerét, in das eine oder mehrere
Trégerkarten (z.B. MAX6pci) bestiickt mit einem MAX-PC und/oder MAX-Modulen
eingesetzt wurden, muss in seiner Gesamtheit entsprechend den dafir gultigen
Richtlinien bewertet werden, wenn mit dem CE-Kennzeichen Konformitét
dokumentiert werden soll oder muss.

Selbstverstandlich wurden bei der Entwicklung des X-Bus-Systems alle moglichen
Mal3nahmen fur einen EMV -gerechten Aufbau ergriffen.

1.5. Waeitere Informationen

Dieses Handbuch bietet eine Installationsanleitung, beschreibt alle Komponenten des
Systems und dient als Nachschlagewerk fiir die Programmierung des X-Bus-Systems.

Korrekturen und Erweiterungen dieses Buchs, die zum Zeitpunkt des Drucks noch
nicht vorlagen, finden Sie ggf. auf der mitgelieferten CD. Aktuelle Versionen aller
Software-Produkte und Beschreibungen stehen Ihnen dariiber hinaus jederzeit auf der
SORCUS-Homepage (www.sorcus.com) zum Download zur Verfligung.

Als weitere Unterstiitzung beim Einstieg in das X-Bus-System bietet SORCUS auch
ein- bis zweitégige | ntensivseminare an. Naheres dazu finden Sie ebenfalls auf der
SORCUS-Homepage. Zwel Kapitel aus diesen Seminaren stehen dort auch als PDF-
Dokumente bereit.
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2. Tragersysteme

2.1. Installation und Einbau

2.1.1. Inbetriecbnahme

Die MAX-Module bzw. die Tragerkarten sind elektrostatisch geschitzt verpackt.
Beim Auspacken sollte unbedingt darauf geachtet werden, dass die MAX-Module
resp. die Tragerkarten nicht elektrostatischen Entladungen ausgesetzt werden.

Bei Beschadigungen oder sonstigen Fehlern setzen Sie sich bitte umgehend mit Threm
Lieferanten oder mit SORCUS Computer GmbH in Verbindung.

Es empfiehlt sich folgender Arbeitsablauf:

1. Uberprifen auf Vollstandigkeit und Unversehrtheit der Lieferung, sowohl der
Tragerkarte as auch der einzelnen MAX-Module.

2. Auspacken der Tragerkarte bzw. der MAX-Module (Vorsicht vor elektrosta-
tischen Aufladungen!).

3. Uberprifen (1) und Einstellen der gewiinschten Konfiguration der Tragerkarte
(z.B. bei MAX6isa, MAX3pcl04 und X-KiT-3) und auf den Modulen (siehe
Modulbeschreibungen). Hinwels. Beim X-KiT-3 muss der MAX-PC auf
Steckplatz 1 gesteckt werden.

4. Wenn Sie die Uhr oder das statische RAM auf der Karte puffern wollen, ist
hierfUr eine externe Batterie oder die Batterie des PC bzw. des X-KiT-3 oder des
MAX5dip oder MAX8dip zu verwenden.

5. a X-KiT-3, MAX5dip, MAX8dip: Anschlief3en des mitgelieferten (nur bel X-
KiT-3) Netztells. Anschliefien des mitgelieferten seriellen Verbindungskabels
(Null-Modem) an den PC (z.B. COM1) und an das X-KiT-3 (St6 fur X-MAX-1
bzw. St10 fir X-MAX-E), dann Einschalten des PC.

b) MAX6pci: Ausschaten des PC, PC 6ffnen. Wie das gemacht wird, steht in den
Handblchern zu lhrem PC (vorher unbedingt Netzstecker herausziehen!)
Einstecken der Tragerkarte in den PC (ohne Module und ohne dass irgendwelche
Kabel an die Karte angeschlossen sind). Die MAX6pci-Karte wird, wie andere
PC-Karten auch, in den PC eingesteckt und mit einer Schraube am Bligel
gesichert. Der PCI-Steckplatz, in den die Karte eingesteckt wird, ist im Prinzip
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gleichglltig. Aus Grinden der Storsicherheit wird
aber empfohlen, die Karte mdglichst direkt neben einer Seitenwand und mit
Abstand zu den Floppy-Disk- und Hard-Disk-Laufwerken und Kabeln zu
platzieren. Wenn noch weitere Steckpldtze frei sind, sollte zwischen der
Tragerkarte und der néchsten Karte ein Steckplatz frel bleiben. Einschalten des
PC.

Es ist besonders darauf zu achten, dass die Tragerkarte MAX6pci weder mechanisch
noch elektrisch Kontakt zu einer benachbarten Karte hat, ebenso, dass die
Tragerkarte und die Module an der unteren Kante keinen Kontakt mit Bauteilen auf
dem Motherboard des PC haben.

6. Treiberinstallation siehe Kapitel 2.1.3.
7. Starten des Programms "SNW32" zur Prifung der Funktionsfahigkeit der Karte.

8. Ausschalten des PC bzw. des X-KiT-3 oder MAX5dip oder MAX8dip,
Aufstecken der Anschlusskabel (das andere Ende der Kabel darf nirgendwo ange-
schlossen sein!), Aufstecken der Module auf die Tragerkarte, Karte (MAXG6pci)
wieder in den PC enbauen und den PC bzw. X-KiT-3 oder MAX5dip oder
MAX8dip einschalten.

9. Starten des Programms "SNW32" und Uberpriifen aller Schnittstellen.

Fals beim Einsatiz mit einer Karte einmal Probleme auftauchen sollten, ist das
Programm SNW32 auch geeignet, um einen moglichen Fehler auf der Karte oder auf
den Modulen zu lokaliseren. Dazu empfiehlt es sich, zun&chst alle Kabel-
verbindungen zur Karte zu unterbrechen und 2z.B. mit Hilfe eines
Funktionsgenerators, eines Oszillographen oder eines Voltmeters die Ein- und
Ausgangssignale und einzelne Funktionsgruppen auf der Karte zu testen. Eine
weitere Moglichkeit zum Testen eines Moduls ist das Test-Modul X-TEST-1. Es
wird unter ein zu testendes Modul gesteckt und ermoglicht das Uberprifen aler 1/O-
Pins des zu testenden Moduls.

Sind die einzelnen Tests erfolgreich verlaufen, kdnnen die gewlnschten externen
Anschliisse aufgesteckt werden.
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2.1.2. Softwareauf CD

Die beiliegende SORCUS-CD ist nicht kopiergeschiitzt. Die Programme durfen fir
Zwecke des Anwenders in Zusammenarbeit mit SORCUS-Produkten beliebig oft
kopiert werden. Wiederverkdufer konnen die Programme auch veréndern und weiter
verkaufen. Eine besondere Genehmigung der SORCUS Computer GmbH ist dazu
nicht erforderlich.

Alle Programme auf der CD sind als Hilfsmittel gedacht, um Ihnen den Einsatz des
MAX-PC bzw. der Tragerkarten bzw. —systeme zu erleichtern und zu verdeutlichen.
Eine Garantie fur ein fehlerfreies Funktionieren dieser Programme wird von
SORCUS Computer GmbH aber nicht Ubernommen. Insbesondere werden jede
Haftung, Gewahrleistung und eventuelle Schadenersatzanspriiche, die sich aus dem
Einsatz des MAX-PC bzw. der Trégerkarten bzw. —systeme sowie der mitgelieferten
Software ergeben kdnnten, ausgeschl ossen.

Aktuelle Software-Versionen konnen Sie vom Internet  (www.Sorcus.com)
herunterladen! Die Struktur auf der Internet-Seite ist identisch mit der auf der CD.

2.1.3. Treberinstallation

Bevor Sie MAX-Module unter Windows oder Linux nutzen kdnnen, missen Sie
einen Treiber installieren. Der Treiber befindet sich in der Datel maxsetup.zip (diese
kann von der SORCUS Homepage www.sorcus.com unter Software\X-Bus
heruntergeladen werden) bzw. auf der SORCUS-CD im Verzeichnis files\instwin.
Momentan werden die Windows Betriebssysteme 98, ME, NT 4.0, 2000 und XP
unterstitzt. Der Installationsvorgang unterscheidet sich dabel zwischen NT 4.0 und
den anderen Betriebssystemen. Die ZIP-Datel muss zunédchst in ein beliebiges
V erzeichnis entpackt werden.
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2.1.3.1. Treberinstallation Windows NT 4.0

Um den Treiber unter Windows NT 4.0 zu installieren, fuhren Sie die folgenden
Schritte aus:

» Starten Sie das Programm setup.exe.

 Dricken Se nun die Schaltflache Install driver files, um die Treiberdateien auf
Ihren Rechner zu kopieren.

* Dricken Sie nun die Schaltflache Install device um eine Karte zu installieren.
Dabei wird der Karte eine Nummer zugewiesen, die bei der Programmierung zur
Identifizierung der Karte verwendet wird.

« Wenn Sie PC-basierte Modul-Device-Treiber (siehe Kapitel 8) verwenden
maochten, dann driicken Sie die Schaltflache Install PC Platform Module Device
Drivers.

SORCUS X flus Drver Sctup £
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2.1.3.2. Treberinstallation Windows 98, M E, 2000, XP

MAX6pci

Beim Starten des Rechners erkennt Windows die eingesteckte SORCUS Karte
selbststandig und fordert Sie auf, einen Datentrdger mit dem Treiber anzugeben.
Wahlen Sie dazu das Verzeichnis files\instwin von der SORCUS-CD aus oder
entpacken Sie die Datei maxsetup.zip in ein beliebiges Verzeichnis und wahlen Sie
dieses Verzeichnis aus. Nun wird der Treiber samt aller PC-basierten Modul-Device-
Treiber (siehe Kapitel 7) installiert.

X-KiT-3, MAX5dip, MAX8dip, BASIS-6

Wahlen Sie das Verzeichnis files/instwin von der SORCUS-CD aus oder entpacken
Sie die Datel maxsetup.zip. Starten Sie nun das Programm setup.exe. Nun wird der
Treiber installiert.

2.1.4. Treiber-Updates

Wenn Sie den SORCUS Treiber updaten mochten, dann starten Sie das Programm
setup.exe und dricken die Schaltflache Update drivers. Es werden nun alle
installierten SORCUS Treiber (inklusive eventuell installierter PC basierter Modul -
Device-Treiber) aktuaisiert.

2.1.5. Systemsteuerung

Nach der Treiberinstalation befindet sich in der Windows-Systemsteuerung ein
Symbol SORCUS boards. Wenn Sie das Programm starten, wird Ihnen eine Ubersicht
dler indgalierten SORCUS-Karten angezeigt. Das Programm dient auch zur
Einrichtung von Remote-Verbindungen zu Karten (seriell, Netzwerk).

1
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2.1.6. Remote-Verbindungen

Als Remote-Verbindung wird eine Verbindung von einem Rechner, z.B. einem PC,
zu einem externen X-Bus-System (z.B. X-KiT-3) bezeichnet. X-Bus-Systeme, die
uber eine Remote-Verbindung angesprochen werden, werden im folgenden als
,Remote-Systeme” bezeichnet. Karten, die Uber den internen Bus des Rechners (z.B.
ISA oder PCl) angesprochen werden, werden im folgenden als , Lokale-Karten*
bezeichnet.

SORCUS erlaubt z.Zt. Remote-Verbindungen Uber eine serielle-Schnittstelle oder
eine Ethernet-Schnittstelle. Zusétzlich kann auch eine Remote-Verbindung zu einer
Karte aufgebaut werden, die mit einem anderen Rechner innerhalb eines Ethernet-
Netzwerkes (as, Lokale-Karte" oder a's, Remote-System*) verbunden ist.

"Lokale Karte"

Ist die Remote-Verbindung eingerichtet, gibt es aus Programmierer- bzw.
Anwendersicht keinen Unterschied zwischen einem , Remote-System” und einer
,Lokalen-Karte".

Die CPU-Module X-MAX-1 und X-MAX-E werden im folgenden auch as , CPU-
Modul“ bezeichnet. Das Modul, das die Ethernet-Schnittstelle fur die Remote-
Verbindung zur Verfigung stellt (z.B. X-ETH-10 oder X-MAX-E), wird im
folgenden auch as , Ethernet-Modul“ bezeichnet. Ein X-MAX-E Modul kann daher
sowohl ,,CPU-Modul* als auch ,, Ethernet-Modul“sein.

Die im folgenden erwdhnten Treiber bzw. das Programm SNW32 sind auf der
SORCUS-CD enthalten oder kdnnen von unserer Internetseite (Www.SOrcus.com)
heruntergel aden werden. SNW32 muss mindestens die Version 3.H.009 aufwei sen.
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2.1.6.1. Remote-Verbindung zu einem anderen Rechner

Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine Remote-Verbindung zu einem X-
Bus System aufzubauen, das mit einem anderen Rechner verbunden ist:

» Bitte beachten Sie, dass auf dem Remote-Rechner, mit dem Sie sich verbinden
wollen, der ,Remote connection service® installiert werden muss. Starten Sie
hierzu auf dem Remote-PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung und wahlen Sie im Ment Remote connection services den Punkt
Install mixserv.exe.

o Installieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm
SNW32.

o Starten Sie auf dem PC in der Windows-Systemsteuerung das Symbol SORCUS
boards.

o Jetzt kbnnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf eine freie Karte
klicken und aus dem Kontextmeni New remote connection auswéhlen. Als Type
wahlen Sie Connection to remote PC.

» Im nachfolgenden Dialog miissen Sie einen Remote-PC sowie ein dort installiertes
X-Bus-System auswahlen.

» Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste ein neuer Eintrag.

o Starten Sie nun SNW32 und wéhlen Sie das X-Bus-System aus. Die X-Bus
Module auf dem System erscheinen in einer Baumstruktur.

2.1.6.2. Entfernen von Remote Verbindungen

Zum Entfernen einer Remote-Verbindung klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
die zu loschende Verbindung und wéhlen aus dem Kontextmenl Delete. Die
Verbindung wird nun aus der Kartenliste gel6scht. Falls keine Remote-V erbindungen
mehr existieren, kdnnen Sie auch den DCOM-Server aus ihrem System entfernen.
Wahlen Sie dazu aus dem Menl Remote connection services den Mentpunkt Remove
mixserv.exe aus.
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2.2. MAX6pC

2.2.1. Lageplan der Tragerkarte
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2.2.2. MAX6pci Secker und Abschirmung

2.2.2.1. Seckerzuordnung MAXG6pci
Pinbelegung der 62-poligen Buchse (St1) , Ansicht auf Buchse MAX6pci von auf3en.
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Die nachfolgende Tabelle enthalt die Zuordnung der Pins des Steckers A der MAX-
Module des entsprechenden Slots (1 bis 6) zu den Steckern Stl bis St4 auf der
Tragerkarte MAX6pci (siehe auch Lageplan).
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Sot 1, st Sot 2, st1t Slot 3, st1t
Stecker A (D-Sub-62) Stecker A (D-Sub-62) Stecker A (D-Sub-62)
1 20 1 35 1 28
2 41 2 13 2 49
3 62 3 34 3 6
4 19 4 55 4 27
5 40 5 12 5 48
6 61 6 33 6 5
7 18 7 54 7 26
8 39 8 11 8 47
9 60 9 32 9 4
10 17 10 53 10 25
11 38 11 10 11 46
12 59 12 31 12 3
13 16 13 52 13 24
14 37 14 9 14 45
15 58 15 30 15 2
16 15 16 51 16 23
17 36 17 8 17 44
18 57 18 29 18 1
19 14 19 50 19 22
20 56 20 7 20 43

Sot 1, St2 Slot 2, St2 Slot 3, St2
Stecker A Stecker A Stecker A
21 1 21 21 21 41
22 2 22 22 22 42
23 3 23 23 23 43
24 4 24 24 24 44
25 5 25 25 25 45
26 6 26 26 26 46
27 7 27 27 27 47
28 8 28 28 28 48
29 9 29 29 29 49
30 10 30 30 30 50
31 11 31 31 31 51
32 12 32 32 32 52
33 13 33 33 33 53
34 14 34 34 34 54
35 15 35 35 35 55
36 16 36 36 36 56
37 17 37 37 37 57
38 18 38 38 38 58
39 19 39 39 39 59
40 20 40 40 40 60

! Bei St1 sind Pin 21 und 42 nicht angeschl ossen
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Slot 4, St3 Slot 5, St3 Slot 6, St3
Stecker A Stecker A Stecker A
1 1 1 21 1 41
2 2 2 22 2 42
3 3 3 23 3 43
4 4 4 24 4 44
5 5 5 25 5 45
6 6 6 26 6 46
7 7 7 27 7 47
8 8 8 28 8 48
9 9 9 29 9 49
10 10 10 30 10 50
11 11 11 31 11 51
12 12 12 32 12 52
13 13 13 33 13 53
14 14 14 34 14 54
15 15 15 35 15 55
16 16 16 36 16 56
17 17 17 37 17 57
18 18 18 38 18 58
19 19 19 39 19 59
20 20 20 40 20 60
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Slot 4, St4 Slot 5, St4 Slot 6, St4
Stecker A Stecker A Stecker A
21 1 21 21 21 41
22 2 22 22 22 42
23 3 23 23 23 43
24 4 24 24 24 44
25 5 25 25 25 45
26 6 26 26 26 46
27 7 27 27 27 47
28 8 28 28 28 48
29 9 29 29 29 49
30 10 30 30 30 50
31 11 31 31 31 51
32 12 32 32 32 52
33 13 33 33 33 53
34 14 34 34 34 54
35 15 35 35 35 55
36 16 36 36 36 56
37 17 37 37 37 57
38 18 38 38 38 58
39 19 39 39 39 59
40 20 40 40 40 60
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2.2.2.2. Abschirmung

Die Bricken St7 .. St12 kdnnen dafir verwendet werden, um Pin 10, 20, 30 oder 40
des Steckers A eines Moduls mit der Abschirmung der Tragerkarte zu verbinden. Die
Abschirmung besteht aus einer Kupferflache auf den auleren Leiterplatten-Lagen der
Tréagerkarte, die die Leitungen von Stecker A umschliefst. Die Abschirmungen aller
Module sind galvanisch von elnander getrennt und auch getrennt von der Trégerkarte,

St7 Slot 1, S8 Slot 2, St9 Slot 3,
Stecker A Stecker A Stecker A
1 10 1 10 1 10
2! - 2! - 2! -
3 20 3 20 3 20
4 30 4 — 4 30
5t — 5t 30 5 -
6 40 6 40 6 40
St10 Slot 4, St11 Slot 5, St12 Slot 6,
Stecker A Stecker A Stecker A
1 10 1 10 1 10
2! - 2! - 2 -
3 20 3 20 3 20
4 30 4 — 4 30
5t - 5t 30 5t -
6 40 6 40 6 40

' Pin 2 und 5 von St7 bis St12 gehen an die Abschirmung des Moduls auf Slot 1 bis Slot 6 auf der
Tréagerkarte, sofern das Modul Uber eine Abschirmung verfugt.
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2.3. MAX3pclo4

2.3.1. Lageplan der Tragerkarte M AX3pcl04
Der endguiltige Lageplan lag bei Drucklegung dieses Handbuchs noch nicht vor.

2.3.2. MAX3pclo4 Secker und Abschirmung

2.3.2.1. Seckerzuordnung MAX3pclod

Die nachfolgende Tabelle enthdlt die Zuordnung der Pins des Steckers A der MAX-
Module des entsprechenden Slots (1 bis 3) zu den Steckern St1 bis St3 auf der
Tragerkarte MAX3pcl04 (siehe auch Lageplan).
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Slot 1, St1 Slot 2, St2 Slot 3, St3
Stecker A Stecker A Stecker A
1 1 1 1 1 1
2 2 2 2 2 2
3 3 3 3 3 3
4 4 4 4 4 4
5 5 5 5 5 5
6 6 6 6 6 6
7 7 7 7 7 7
8 8 8 8 8 8
9 9 9 9 9 9
10 10 10 10 10 10
11 11 11 11 11 11
12 12 12 12 12 12
13 13 13 13 13 13
14 14 14 14 14 14
15 15 15 15 15 15
16 16 16 16 16 16
17 17 17 17 17 17
18 18 18 18 18 18
19 19 19 19 19 19
20 20 20 20 20 20
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Slot 1, St1 Slot 2, St2 Slot 3, St3
Stecker A Stecker A Stecker A
21 21 21 21 21 21
22 22 22 22 22 22
23 23 23 23 23 23
24 24 24 24 24 24
25 25 25 25 25 25
26 26 26 26 26 26
27 27 27 27 27 27
28 28 28 28 28 28
29 29 29 29 29 29
30 30 30 30 30 30
31 31 31 31 31 31
32 32 32 32 32 32
33 33 33 33 33 33
34 34 34 34 34 34
35 35 35 35 35 35
36 36 36 36 36 36
37 37 37 37 37 37
38 38 38 38 38 38
39 39 39 39 39 39
40 40 40 40 40 40
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2.3.2.2. Abschirmung

Die Bricken St4 .. St6 konnen dafiir verwendet werden, um Pin 10, 20, 30 oder 40
des Steckers A eines Moduls mit der Abschirmung der Tragerkarte zu verbinden. Die
Abschirmung besteht aus einer Kupferflache auf den aul3eren Leiterplatten-Lagen der
Tragerkarte, die die Leitungen von Stecker A umschliefdt. Die Abschirmungen aller
Module sind galvanisch von elnander getrennt und auch getrennt von der Trégerkarte,

St4 Slot 1, St5 Slot 2, St6 Slot 3,
Stecker A Stecker A Stecker A
1 10 1 10 1 10
2! - 2! - 2! -
3 20 3 20 3 20
4 30 4 - 4 30
5t — 5t 30 5 -
6 40 6 40 6 40

1 Pin 2 und 5 von St4 bis St6 gehen an die Abschirmung des Moduls auf Slot 1 bis Slot 6 auf der Trégerkarte,
sofern das Modul Uber eine Abschirmung verfiigt.
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2.4. BASIS6—Tragersystem fur 6 MAX-Module

2.4.1. Beschreibung der Baugruppe

BASIS6 ist ein Trégersystem fur 6 MAX-Module zur Integration in die Hardware
des Anwenders. Alle 1/0-Signale der aufgesteckten MAX-Module sind auf der
Unterseite der Baugruppe auf Steckverbinder (Typ = SUYIN 127150FA040)
gefuhrt. Die Spannungsversorgung erfolgt extern mit 5V, ale intern bendtigten
Spannungen werden daraus abgeleitet. Ein zentraler Chip (FPGA) erzeugt den X-Bus
Takt fur die Module und verwaltet die Module. Uber den zentralen Chip kann auch
bei dafir geeigneten X-Bus Modulen ein Update des Moduldesigns vorgenommen
werden.

Vom FPGA sind 11 Pins auf den Stecker 8 geftihrt, sog. User-Signale. Diese Signale
(FPGAOL..FPGA11) konnen vom Anwender gesetzt und gelesen werden, wobei
FPGAOL nur as Eingang verwendbar ist. Der Zustand der Eingange wird im Register
User-Sgnal gelesen und gesetzt. Im Register User-Output-Enable kann festgelegt
werden, welche der Signale als Ausgang arbeiten sollen. Fir den einfachen Zugriff
auf diese Pins steht ein Modul-Device-Treiber zur Verfligung. Diese Ein- und
Ausgéange sind 5V-tolerant, trotzdem muss bei Verwendung der Pins durch
Schutzwiderstdnde und Dioden gegen die 3,3V Versorgung sichergestellt werden,
dass die Spannung an den Pins zu keinem Zeitpunkt tber der Versorgungsspannung
der Baugruppe liegt.

24.1.1. Seckerposition und -belegung
Folgende Steckverbinder sind auf BASIS-6 vorhanden:

Stecker / Typ Funktion
Buchse
St1 SMD-Buchse Stecker A von Modul 1
40-polig
St2 SMD-Buchse Stecker A von Modul 2
40-polig

St3 SMD-Buchse Stecker A von Modul 3
40-polig
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Stecker /' Typ Funktion
Buchse

St4 SMD-Buchse Stecker A von Modul 4
40-polig

St5 SMD-Buchse Stecker A von Modul 5
40-polig

Sté SMD-Buchse Stecker A von Modul 6
40-polig

St7 SMD-Buchse Stecker C von Modul 1
40-polig

St8 SMD-Buchse Spannungsversorgung und User-Signale
40-polig

St9 Pfostenreihe [2C-Schnittstelle fur Test
8-polig

St10 Pfostenrethe JTAG-Schnittstelle fur Test
8-polig

Die Stecker St1 bis St6 sind 1:1 mit den Signalen der Modulstecker A der Module 1
bis 6 verbunden. D.h. Stecker 1 Pin 1 ist mit Stecker A Modul 1 Pin 1 verbunden.
Stecker 7 ist 1:1 mit dem Modulstecker C des Modul 1 verbunden.

Blick auf die Modulseite von BASIS-6:
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- m

Blick auf die Steckerseite von BASIS-6:

ST7
e /Hn40 i
ST5 ST4 ST3 ST ST
:::.’:::::::::.. TR Pt Rt St Rt S
i i i -

24.1.2. Secker S8: Spannungsver sorgung und User-Signale

Der Stecker St8 ist fur die Spannungsversorgung des Modultrégers und fir die User-
Signale verwendet. Die Steckerbelegung ist in folgender Tabelle aufgefhrt:

Pin Typ Funktion
1-6 Spannungsver- Ausgang, +3,3V von der Basisplatine
sorgung
7-10  Spannungsver- GND
sorgung
11-12  Spannungsver- Ausgang, +12V von der Basisplatine (ungefiltert)
sorgung
13-14  Spannungsver- GND
sorgung
15-16  Spannungsver- Ausgang, -12V von der Basisplatine (ungefiltert)
sorgung
17-18  Spannungsver- GND

sorgung
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Pin Typ Funktion

19 User-Signa FPGAOL, Eingang

20 User-Signa FPGAO02, as Ein- oder Ausgang konfigurierbar

21 User-Signa FPGAO3, a's Ein- oder Ausgang konfigurierbar

22 User-Signa FPGAO04, as Ein- oder Ausgang konfigurierbar

23 User-Signa FPGAO5, a's Ein- oder Ausgang konfigurierbar

24 User-Signa FPGAO06, a's Ein- oder Ausgang konfigurierbar

25 User-Signa FPGAO7, as Ein- oder Ausgang konfigurierbar

26 User-Signal FPGAOQB8, als Ein- oder Ausgang konfigurierbar

27 User-Signa FPGAO09, d's Ein- oder Ausgang konfigurierbar

28 User-Signa FPGA10, a's Ein- oder Ausgang konfigurierbar

29 Reset Ausgang, active high

30 User-Signa FPGA11, as Ein- oder Ausgang konfigurierbar
31-34  Spannungsver- GND

sorgung

35-40 Spannungsver-
sorgung

Eingang, +5,0V zur Versorgung

Fir die Spannungsversorgung missen +5,0V an den Pins 35-40 gegen GND angelegt
werden. Die +3,3V, +12V und —12V Ausgangsspannungen kdnnen zur Versorgung
externer Baugruppen verwendet werden. Die gesamte Stromaufnahme aller Module
und der externen Baugruppen darf bei 3,3V enen Strom von 3,0A nicht
Uberschreiten. Bei +12V und —12V betragt der maximale Gesamtstrom jewells
85mA.
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24.1.3. Secker X9 und S10: 12C und JTAG fur den
zentralen Chip

St9 und St10 sind 8-pol. einreihige Pfostenstecker mit Rastermald 2,54 mm. Pin 5
fehlt und dient der Codierung.

Pin an St9 Name Pinan St10 Name

1 /PROG 1 TDI

2 CLK 2 TCK

3 /EN 3 TMS

4 DAT 4 TDO

5 Kein Pin 5 Kein Pin
6 n.c. 6 n.c.

7 GND 7 GND

8 +3,3 Volt 8 +3,3 Volt

24.1.4. Leuchtdioden

Auf BASIS-6 sind 3 Leuchtdioden vorhanden. Die rote LED, die mit 3.3V beschriftet
ist, ist vom Benutzer ansteuerbar und intern mit dem Reset-Signal des X-Bus
verknupft. Wahrend Reset ist die LED ausgeschaltet. Nach Reset leuchtet die LED
und kann dann vom Benutzer aus- und eingeschaltet werden.

Die grine LED ist mit DONE beschriftet und zeigt die erfolgreiche Konfigurierung
des FPGA an. Diese LED leuchtet nach der Konfiguration dauerhaft.

Die blaue LED ist mit GTL+ beschriftet. Wenn diese LED nicht angesteuert wird,
leuchtet sie schwach blau. Bel Ansteuerung leuchtet sie sehr hell blau. Diese LED
zeigt bel zukinftigen Systemen die Fahigkeit der schnellen X-Bus Datentibertragung
mit GTL+ Logikpegeln an.
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2.4.2. Modul-Device-Treiber

Der Treilber ermdglicht den Zugriff auf den zentralen Chip des BASIS6
Tragersystems. Der zentrale Chip hat die Slotummer 9 und die Layernummer O.

24.2.1. Ingallation

Der Modul-Device-Treiber fur OsX hat die Programmnummer 80FOh und den
Dateinamen mbasis6.exe. Der Modul-Device-Treiber fir Windows hat den Namen
mbasi s6.sys.

Die Installation aus einem PC-Programm:
Error = max_load_mdd (hModul, 9, O, 0, 0x80FO, NULL, & hMDD);

Befehl in einer INS-Datei:
MAXLOADMDD dlot=9 layer=0 progno=80F0

2.4.2.2. Kanaleigenschaftsstruktur CPS BASI S6
Die CPS fir das Modul hat den Namen CPS_BASI S6.

24.2.3. Register-Zugriffe

Um auf die Register uzugreifen zu konnen, muss folgende CPS verwendet werden:

Strukturelement Werte Bedeutung

.usversion 1 Version dieser CPS Definition
.usDevice DEVICE_REGISTER Kanal zu einem Register
.usindexFirst 0,2,4,6 Nummer des Registers
.uslndexLast =.uslndexFirst Nummer des Registers
.UsRegisterWidth BAS S5 WORD REGISTER Breite des Registers

.UlFlags 0 reservierter Parameter

.usMode 0 reservierter Parameter
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Strukturelement Werte Bedeutung
.usReadMode IO MODE _DIRECT Direkter Lesezugriff
.UsWriteMode IO_MODE _DIRECT Direkter Schreibzugriff

Eingabe- und Ausgabedienst

Mit dem Ausgabedienst wird ein Register gesetzt, mit dem Eingabedienst wird ein
Register ausgelesen.

Der Datentyp ist DATA_USHORT.

 max_write channel_ushort
 max_read channd ushort

2.4.3. Besondere Eigenschaften

Parameter Randbedingungen min. | typ. | max. |Einhet| Anm.

Modulsteckplatze 6

Fur I/0O Module geeignet 5

Sonstiges

Anzahl digitale Eingénge 1 11

Anzahl digitale Ausgénge 0 10

Spannungsver sorgung +4,5 +5 +5,5 \%

der Platine

Stromaufnahme (ohne +5V Thd. mA

Module)

Versorgungsstrom (far +3,3V 3 A

Module) +12V 85 mA
-12V 85 mA

Temperaturbereich

Betrieb 0 +70 °C

Lagerung —40 +85 °C
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2.5. MAXGdip: Dezentrale intelligente Peripherie

Das MAXS5dip ist en intelligentes, selbststandig arbeitendes, dezentrales
Peripheriegerét. Es kann unabhangig von einem Host-Rechner zum Messen, Steuern
und Regeln engesetzt werden. Das kleine, kompakte Gehduse ist flr
Hutschienenmontage vorgesehen.

Zur Anpassung an die Anwendung ist es mit 5 MAX-Modulen bestiickbar, wovon 3
die eigentlichen Peripheriefunktionen des MAX5dip festlegen. Die Verbindung mit
der AulRenwelt geschieht Uber insgesamt 128 Schraubklemmen.

Eine ebenfdls Uber ein MAX-Modul konfigurierbare Kommunikationsschnittstelle
zur Host-Anbindung erlaubt den Datenaustausch mit dem Host-System und z.B. den
Download anwendungsbezogener Software ins lokale RAM oder ins Flash. Als Host-
Schnittstelle moglich sind z.B. PROFIBUS-DP, CAN, Ethernet, USB, RS$-232, RS
422, RS-485, etc.

Der funfte Modul-Steckplatz ist fur ein CPU-Modul vorgesehen. Hier kann z.B. der
MAX-PC, ein MAX-Modul mit 100 MHz 486 CPU, 16 MByte RAM und 16 MByte
Flash aufgesteckt werden.

Das Geédt ist in eine Terminalplatine mit den Schraubklemmen und ene
Elektronikplatine aufgeteilt. Die Terminaplatine trégt die stehende Verdrahtung. Sie
beinhaltet kein
funktionsbestimmendes,
elektrisches Bauteil, so
da? seine Ausfal-
wahrscheinlichkeit ge-
ring ist. Das Gehause
kann auf ener Hut-
schiene oder auch auf
einer ebenen Féache
montiert werden. Die
Elektronikplatine  ent-
hadlt die komplette
Elektronik des Systems.
Bel einem Austausch
sind keine Leitungen zu
|6sen. Sie ist auf den
Terminalblock aufgesteckt.
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Mit Leuchtdioden konnen bis zu 16 Zusténde von Ein- und Ausgangsleitungen
angezeigt werden.

Das MAX5dip wird mit einer Gleichspannung von 24V (18,6V bis 36V) versorgt.
Alle intern bendtigten Betriebsspannungen werden daraus galvanisch getrennt
erzeugt. Mit einem Schalter kann das Gerét ein- bzw. ausgeschaltet werden.

2.5.1. Besondere Eigenschaften

5 Steckplétze fur MAX-Module, z.B. 3 1/0- Module, 1 CPU-Modul und eins fir
die Host-Schnittstelle (CAN, PROFIBUS, Ethernet, etc.)

Pro Steckplatz konnen zusétzlich 2 Module Ubereinander gestapelt werden, z.B.
CPU-Module

128 (3 x 40 + 8 Hilfsklemmen) Schraubklemmen fir den Anschlul? von 1/O-
Signalen

16 Leuchtdioden zur Anzeige von Signalzustanden
Echtzeit-Multi-Tasking Betriebssystem auf CPU-M odul

Anwendungsbezogene Echtzeit-Programme zum Messen, Steuern und Regeln
kénnen mit Standard-Tools auf dem PC entwickelt werden (in C oder Pascal)

Remote-Debugging Uber Host-Schnittstelle
V ersorgungsspannung: 24V (18,6V....36V)

Montierbar auf DIN-Schiene oder ebener Flache
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2.5.2. Blockschaltbild

Elektronikblock
X-Bus
( N\
Kommuni- 1,0- 1,.0- 1,0- CPU- LED-
kations- Modul Modul Modul Modul Steuerung
modul

LEDO
LED1

Slot 1| |Slot 2| [Slot 3| |[Slot 4| |Slot 5

Negi
N
A
\—EF LED2
}s }40 40 }40 8 B 7 ko3
o
°
o
A
20 20 L \—EF LED14
* 1° —Eﬁ LED15
T\ /T\
|Do| DC
— PROFIBUS I,0-Klemmenblock I1,0-Klemmenblock Klemm— +3U3 f——=—
- CAN-Bus 4x16 4x16 leiste f———=» +24U \\ +120}————
- ge;ielle . 3x2 e 12U f——————
chnittstelle
Terminalblock

2.5.3. Einsetzbare MAX-Module

Das Gerét weist insgesamt 5 Modul-Steckplétze Slot 1...5 auf. Sie kbnnen z.B. wiein
folgender Tabelle beschrieben bestlickt werden.

Slot- [mdgliche Module | Funktion Erlauterung
Nr.
1 |X-DPS-2i, 2 X PROFIBUS-DP Slave, Die Host-Schnittstelle ist
isoliert auf eine 9-polige D-Sub-
X-DPM-1i PROFIBUS-DP Master/Slave, |Buchse gefihrt.
isoliert
X-COM-4, Seriell RS232, R$422, R85
X-COM-8i, » (isoliert)
X-SCC-2 "
X-CAN-2i 2 X CAN, isoliert
X-MAX-1 CPU-Modul mit RS232
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Slot- [mdgliche Module | Funktion Erlauterung

Nr.
2 |dleMAX-Module |Anaog- und Digital-1/0O, Die 40 1/O-Pins dieser 3
3 Zahler, Inkrementalgeber, SSI, |[Module sind an 120
4 serielle Schnittstellen, etc. Schraubklemmen gefiihrt.
5 [X-MAX-1 CPU-Modul Dieser Steckplatz ist fur

ein CPU-Modul vor-
gesehen. Falls sich auf
Steckplatz 1 schon ein
CPU-Modul befindet,
kann hier auch ein
zusatzliches CPU-
Modul zur Erhéhung der
Rechenleistung aufge-
steckt werden.
Mindestens ein CPU-
Modul ist erforderlich.
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2.5.4. Technische Daten

Parameter min. | typ. | max. | Einheit |Anmerkung
V ersorgungsspannung 186 | 24 36 \Y
L eistungsaufnahme 3 26 wW min.: ohne Module
(abhangig von den max.: begrenzt
aufgesteckten MAX- durch DC/DC-
Modulen) Wandler
Galvanische Trennung 500 V zwischen
Versorgungs-
spannung und
alen 1/O-Signalen
Umgebungstemperatur 0 20 60 °C bei waagrechter
Montage, sonst
max. 40°C
Anschlul3eiterquerschnitt | 0,5 1,5 mm? Schutzleiter PE bis
2 5mm?
Abmessungen Breite 235 mm Komplettes Gerét,
. Elektronikblock
Hohe 130 mm
_ auf Terminalblock
Tiefe 60 mm

aufgesteckt

Schutzart

P20
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2.5.5. Belegung der Host-Schnittstelle

Fir die Host-Schnittstelle hat das Gerédt eine 9-polige D-Sub-Buchse. Sie kann fir
PROFIBUS-DP direkt verwendet werden. Fir CAN-Bus mul3 ein Adapter, fir
serielle Schnittstelle RS232 ein beidseitig mannlicher Gender Changer aufgesteckt
werden.

Je nach verwendetem Kommunikationsmodul ist diese Steckverbindung wie in der
folgenden Tabelle beschrieben belegt. Hierbei ist zu beachten, dal3 bel den seriellen
Schnittstellen auch unterschiedliche Betriebsarten mdglich sind und einige Signale
unterschiedliche Funktion haben kdnnen (siehe auch Datenblatt des verwendeten
Kommunikationsmoduls).

Pin-| PROFIBUS-DP | CAN-Bus® Ethernet  |[seriell, asynchron seriell seriell
Nr. RS232Y RS4220 Rs485%
mit X-DPS-2i |mit X-CAN-2i |mit X-ETH-10{mit X-MAX-1 |mit X-SCC-2/U |mit X-SCC-2/U
X-DPM-1i X-SCC-2/U
X-SCC-2/R
1 | DP_PE CAN_GND TD+ DCD RVC- -
2 | - CAN_H RD+ RxD RCV+ -
3 | DP.B - Absch. TxD TMT- D-
4 | DP_RTS CAN_V5® - DTR TMT+ D+
5 | DP_GND - - GND GND GND
6 | DP_5V CAN_L TD- DSR CTS/CLKin- CTS/CLKin-
7| - CAN_GND RD- RTS RTS-/CLKout- RTS-/CLKout-
8 | DP_A - - CTS CTS+/CLKin+ CTS+/CLKin+
9 | - CAN_GND - RI RTS+/CLKout+/ | RTS+/CLKout+/
Ri Ri

(2) mit aufgestecktem Gender Changer
(2) mit aufgestecktem Adapter
(3) optional
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2.5.6. Belegung der
Schraubklemmen

Der nebenstehenden Darstellung kann
man entnehmen, wie die |/O-Leitungen
der Modulsteckpléatze 2, 3 und 4 mit
den Schraubklemmen verbunden sind.

Die AnschluRbezeichnungen haben
z.B. folgende Bedeutung:

2A23 Modul-Steckplatz 2, Pin A23

Die tatséchliche Funktion des
jeweiligen Anschlusses hangt von
dem aufgesteckten MAX-Modul ab
und kann dem jeweiligen Datenbl att

entnommen werden.
V ersorgungsspannung

Bezugspotential der
V ersorgungsspannung

Anschluf? fir Schutzleiter

L+ =
o =

PE =

2.5.7. Belegung der Jumper

Auf dem MXAS5dip sind 3 Jumper
vorhanden.

JP1 dient zur Verbindung des X-Bus
Ground mit dem PE-Leiter. JP2 und
JP3 aktivieren die Batteriepufferung flr
den Modul-Steckplatz 1 bzw. 5.

Jumper  Position  Funktion

1 1-2 PE mit XGND verbunden

1 2-3(%) PE nicht mit XGND
verbunden

2 1-2 Batteriepufferung fur
Modul-Steckplatz 1 aktiviert

2 2-3(*) Keine Batteriepufferung fur
Modul-Steckplatz 1

3 1-2 Batteriepufferung fr
Modul-Steckplatz 5 aktiviert

3 2-3 (%) Keine Batteriepufferung fir

Modul-Steckplatz 5

68
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2.5.8. Remote-Verbindungen

2581 Seriele Remote-Verbindung

Fuhren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine serielle Remote-Verbindung
aufzubauen:

Installieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm
SNW32.

Starten Sie auf dem PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung.

Jetzt konnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf eine freie Karte
klicken und aus dem Kontextmeni New remote connection auswéhlen. Als Type
wahlen Sie Serial connection und als Board wahlen Sie MAX-PC.

Die nachfolgenden Dialoge ermdglichen lhnen dann, eine Verbindung
einzurichten. Wahlen Sie hier die entsprechende serielle Schnittelle des PC. Die
Schnittstelle  muss  folgendermal3en  konfiguriert  werden:  Speed=38400;
Parity=none; Stop bits=1.

Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste der Eintrag MAX-PC.

Verbinden Sie die serielle Schnittstelle des X-MAX-1 bzw. X-MAX-E Uber eine
Nullmodem-Verbindung (RCV und TMT Leitungen kreuzen, GND Leitungen
verbinden) mit der seriellen Schnittstelle des PCs:

Wenn Sie das X-MAX-1 auf Steckplatz 1 aufstecken, kdnnen Sie ein Standard-
Nullmodemkabel (unter Zuhilfenahme eines Gender-Changers) verwenden.
Wenn Sie das X-MAX-E auf Steckplatz 1 aufstecken, verwenden Sie bitte das
Kabel KX-3943.

Auf den anderen Steckplétzen miissen Sie die entsprechenden Schraubklemmen
verwenden.

Schalten Sie nun das MAX5dip ein. Das MAX5dip ist nun betriebsbereit.

Starten Sie nun SNW32 und wéhlen Sie das MAX5dip aus. Die X-Bus Module
auf dem MAX5dip erscheinen in einer Baumstruktur.
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2.5.8.2. Ethernet Remote-Verbindung

Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine Ethernet Remote-Verbindung
aufzubauen:

Installieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm
SNW32.

Starten Sie auf dem PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung.

Jetzt kbnnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf eine freie Karte
klicken und aus dem Kontextmeni New remote connection auswéhlen. Als Type
wéhlen Sie TCP/IP connection to MAX-PC.

Im nachfoldenden Dialog missen Sie die IP-Adresse fur die Verbindung
eintragen. Wenn Sie das MAX5dip innhalb eines Netzwerkes einsetzen, erfragen
Sie bitte eine freie IP-Adresse bei |hrem Netzwerkadministrator.

Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste der Eintrag MAX-PC.

Um eine Remote-Verbindung des MAX5dip per Ethernet aufzubauen, miissen auf
dem ,,CPU-Modul* (X-MAX-1 bzw. X-MAX-E) zunachst entsprechende Treiber
installiert werden und auf dem , Ethernet-Modul® (X-ETH-10 bzw. X-MAX-E)
muss die IP-Adresse eingestellt werden. Fir diesen Konfigurationsvorgang muss
einmalig eine serielle Remote-Verbindung aufgebaut werden oder das ,,CPU-
Modul“ und das ,Ethernet-Modul® mussen dafir auf eilne MAX6pci Karte
aufgesteckt werden:

Serielle Remote-Verbindung: Wenn Sie das X-ETH-10 Modul als , Ethernet-
Modul“ verwenden, dann stecken Sie das X-ETH-10 Modul auf Steckplatz 2 auf
(zusétzlich zum ,,CPU-Modul* auf Steckplatz 1).

MAX6pci: Stecken Sie das ,, CPU-Modul* und das ,, Ethernet-Modul“auf beliebige
freie Steckplatze.

Starten Sie SNW32 und wahlen Sie dort das seriell angekoppelte MAX5dip bzw.
die MAX6pci-Karte aus.

Starten Sie den SNW32-Assistenten fir das ,, Ethernet-Modul” (X-ETH-10 bzw.
X-MAX-E) (durch einen Doppelklick auf das Modul) und wéhlen Sie die Seite
TCP/IP Configuration aus. Tragen Sie hier die IP-Adresse ein, die Sie zuvor in
SORCUSboards in der Systemsteuerung eingetragen haben.

Starten Sie nun den SNW32-Assistenten fur das ,,CPU-Modul® (X-MAX-1 bzw.
X-MAX-E) und wahlen Sie die Seite System driver aus. Auf dieser Seite werden
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dle instalierten System-Treiber angezeigt. Fligen Sie den Treiber Ethernet Host
Connection Driver fur die Ethernet Remote-Verbindung hinzu. Sie kbénnen bel der
Konfiguration des Treibers das , Ethernet-Modul® auswéahlen, Uber das die
Ankopplung erfolgen soll, sowie dessen spétere (d.h., wenn es in der Ethernet
Remote-Verbindung im Einsatz ist) Slot- und Layer-Nummer festlegen: hier sollte
Slot=1 und Layer=0 eingetragen werden.

 Uber den Punkt Install into Flash miissen Sie jetzt den Treiber in das Flash des
,CPU-Moduls® laden. Damit steht er nach jedem Reset automatisch zur
Verfligung. Beenden Sie anschlief3end SNW32.

 Stecken Sie die Module auf das MAX5dip und stellen Sie eine Ethernet-
Verbindung mit dem Rechner her:
Verwenden Sie das X-ETH-10 Modul als , Ethernet-Modul”, dann stecken Sie
dieses auf Steckplatz 1 und das ,CPU-Modul“ auf einen beliebigen Steckplatz
(vorzugsweise auf Steckplatz 5).
Verwenden Sie das X-MAX-E als , Ethernet-Modul® und ,,CPU-Modul“, dann
stecken Sie dieses auf Steckplatz 1.
Verbinden Sie die 9-polige D-Sub-Buchse des MAX5dip mit dem Kabel KX-3943
direkt mit dem PC bzw. mit einem Crossover-Kabel mit dem Netzwerk.
Mo6chten Sie einen anderen Steckplatz verwenden, so miissen Sie das Kabel direkt
an die Schraubklemmen anschlief3en.

e Schalten Sie nun das MAX5dip ein. Das MAX5dip ist nun betriebsbereit.

o Starten Sie nun SNW32 und wahlen Sie das MAX5dip aus. Die X-Bus Module
auf dem MAX5dip erscheinen in einer Baumstruktur.
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2.6. MAXS8dip: Dezentraleintelligente Peripherie mit 8 Steck-
platzen

Das MAXS8dip ist en inteligentes, selbststéandig arbeitendes, dezentrales
Peripheriegerét. Es kann unabhangig von einem Host-Rechner zum Messen, Steuern
und Regeln engesetzt werden. Das kleine, kompakte Gehduse ist fir
Hutschienenmontage  vorgesehen, kann aber auch mit  abmontierter
Hutschienenhalterung al's Tischgehause verwendet werden.

Zur Anpassung an die Anwendung ist es mit 8 MAX-Modulen bestiickbar, von
denen 6 die egentlichen Peripheriefunktionen des MAXS8dip festlegen. Die
Verbindung mit der Auf3enwelt geschieht Uber insgesamt 240 Schraubklemmen.

Eine ebenfalls Uber
ein aufsteckbares
MAX-Modul
konfigurierbare
Kommunikations-
schnittstelle  zur
Host-Anbindung
erlaubt den Daten-
austausch mit dem
Host-System  und
z.B. den Down-
load anwendungs-
bezogener  Soft-
ware ins lokae
RAM oder ins
Flash. Als Host-
Schnittstelle  mog-
lich snd zB.
PROFIBUS-DP,
CAN, Ethernet,
USB, RS-232, RS
422, RS-485, etc.

Ein Modul-Steckplatz ist fur ein CPU-Modul vorgesehen. Hier kann z.B. der MAX-
PC, ein MAX-Modul mit 100 MHz 486 CPU, 16 MByte RAM und 16 MByte Flash
aufgesteckt werden. Ein weiterer Steckplatz ist speziell fir Kommunikationsmodule
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vorgesehen. Hier stehen dem Anwender alle 40 Aussenwelt-Signale dieses Modul-
Steckplatzes auf 3 D-SUB Steckverbindern zur Verfligung.

Auf den Ubrigen 6 Modulsteckplétzen kénnen alle MAX-Modul e aufgesteckt werden.

Das MAX8dip wird mit einer Gleichspannung von 24V (18,6V bis 36V) versorgt.
Alle intern bendtigten Betriebsspannungen werden daraus galvanisch getrennt
erzeugt. Mit einem Schalter kann das Gerét ein- bzw. ausgeschaltet werden.

2.6.1. Besondere Eigenschaften

» 8 Steckplétze fur MAX-Module, z.B. 6 I/0O- Module, ein CPU-Modul und eines
fur die Host-Schnittstelle (CAN, PROFIBUS, Ethernet, etc.)

* Pro Steckplatz konnen zusétzlich 2 Module Ubereinander gestapelt werden, z.B.
CPU-Modul und Display-Modul

» 240 (6 x 40) Schraubklemmen ftr den Anschluf3 von I/O-Signalen
» Erweiterbarkeit mit Compact-Flash Modul
» Echtzeit-Multi-Tasking Betriebssystem auf CPU-Modul

* Anwendungsbezogene Echtzeit-Programme zum Messen, Steuern und Regeln
konnen mit Standard-Tools auf dem PC entwickelt werden (in C oder Pascal)

» Remote-Debugging tber Host-Schnittstelle
» Versorgungsspannung: 24V (18,6V....36V)

 Montierbar auf DIN-Schiene oder ebener Flache
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2.6.2. Blockschaltbild

O/ ST5b\O! O ST4 O 1/O- e 1/O-

‘—\_l Klemmenblock| |Klemmenblock| [Klemmenblock
OO A11-A19 A09-A10, 4x 10 4x10 4x10

X A01-A09 A1i3-A40 /I/ 40 /I/ 40 /I/ 40

CPU-/ 1/O-Modul 1/0-Modul 1/O-Modul
Bus-Modul
Zentraler
Chip

Modul 7 Modul 6 | |Modul 5| |Modul 4

e M

Compact-Flash
Erweiterung

CPU-/ 1/O-Modul 1/0-Modul 1/O-Modul
Netzwerk-
Modul DC/DC-
Wandler
Modul 8 Modul 1| [Modul 2| |Modul 3
Schalter
415 /I/4_‘ 40 40 40
Power- 1/10- 1/10- 1/10-
O@O ST6 Klemme | [Klemmenblock| [Klemmenblock| [Klemmenblock
Ethernet  Seriell uUsB 3x3 4x10 4x10 4x10
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2.6.3. Lageplan der Module und Seckverbinder
STsa.b = SOSISEISSESS [« ISSSSSSSiSS . oosssssse o] 7
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2.6.4. Einsetzbare MAX-Module

Das Gerdt weist insgesamt 8 Modul-Steckpldtize auf. Sie kdnnen z.B. wie in
folgender Tabelle beschrieben bestiickt werden.

Slot-  mogliche Funktion Erlauterung
Nr. Module
1-6 ale MAX- Analog- und Digital-1/0, Die 40 1/O-Pins dieser 6 Module sind
Module Zahler, Inkremental geber, an enzelne Schraubklemmenbldcke
SS, serielle Schnittstellen,  gefuhrt.
etc.
7 X-DPS-2i, 2 x PROFIBUS-DP Slave Beide Schnittstellen des PROFIBUS
X-DPM-1i PROFIBUS-DP Master / bzw. CAN-Bus Moduls sind auf
Slave eigenen D-SUB-9 Stecker (St5a und
St5h) gelegt.
X-CAN-2i 2x CAN Be CAN ist en Adapterstecker
notwendig
X-COM-4, Seriell RS232, R$422,
X-COM-8i R$485
X-SCC-2
X-MAX-1 CPU-Modul mit RS232 Die Host-Schnittstelle ist auf die 9-

polige D-Sub-Buchse St5a gefihrt.
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Slot-  mogliche Funktion

Nr. Module

8 X-MAX-E, CPU-Modul mit Ethernet
X-MAX-400 bzw. Ethernet-Modul
X-ETH-10,
X-ETH-100

Dieser Steckplatz ist fur ein MAX-
Modul mit Ethernet vorgesehen. Falls
sich auf Steckplatz 7 schon ein CPU-
Modul befindet, kann hier auch ein
zusétzliches CPU-Modul zur Erhéhung
der Rechenleistung aufgesteckt werden.
Mindestens ein  CPU-Modul st
erforderlich.

2.6.5. Secker und Secker-Belegung des M AX8dip

Folgende Steckverbinder sind vorhanden:

Stecker /' Typ Funktion
Buchse
Stl Pfostenreihe 8-Polig  JTAG-Schnittstelle fir Test
St2 Pfostenreihe 8-Polig  12C-Schnittstelle flr Test
St3 D-SUB-9 Stecker Serielle Schnittstelle des CPU-Moduls X-MAX-E bzw. X-
MAX-400
St4 D-SUB-25 Buchse Signale von Modulsteckplatz 7
St5a D-SUB-9 Buchse Signale A01...A09 von Modulsteckplatz 7
oben
St5b D-SUB-9 Buchse Signale A11...A19 von Modulsteckplatz 7
unten
St6 USB-B USB-Device-Schnittstelle des X-M A X-400 (zum Host-PC)
St7 RJ45 Ethernet-Schnittstelle des X-MAX-E, X-MAX-400,

X-ETH-10 oder X-ETH-100
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2.6.6. Seckeranordnung

ST4 STsa
dKlemmen fur {Klemmen fur dKlemmen fur D-SUES
Modul 4 Modul 5 Modul 6
gecsecsces [sscecccces [seseeccces el RSt
STsb
ST3
SW1
000000000¢ [socccccss lscecececes
3|
OO0 dKlemmen fiir dKlemmen fiir dKlemmen fiir
o0l (] Modul 1 (0 Modul 2  Modul 3
RJ4 D B USB 60@ 3 3 3
\
Spannungs-

ST7 ST6 versorgung
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2.6.7. Belegung der Secker X3, 34, S5a, 35b, 6, X7

Die folgenden Tabellen geben die Zuordnung der Stecker zu den Modulen an.
M7.A01 bezeichnet z.B. den Pin 1 am Stecker A des Moduls auf dem Steckplatz 7.
In Klammern sind die Funktionen der Stecker-Pins angegeben, wenn ein CPU-
Modul auf Steckplatz 8 aufgesteckt ist.

Pin St3 St5a St5b St7 Ethernet  St6 USB
(bei X-MAX-E (bei X-MAX-E, X-ETH-x  (bei X-M AX400)
und X-MAX400) und X-MAX400)
1 - M7.A0L M7.A11 MS8.A01(TD+) MB8.A28
(Vbus)
2 M8.A06 M7.A03 M7.A13 M8.A02(TD-) M8.A29 (D-)
(RXD)
3 M8.A08 M7.A05 M7.A15 MB8.A03(RD+) MB8.A30(D+)
(TXD)
4 - M7.A07 M7.A17 - GND
5 M8.A05 M7.A09 M7.A19 - -
(GND)
6 - M7.A02 M7.A12 MB8.A04(RD-) -
7 M8.A07 M7.A04 M7.A14 - -
(RTS)
8 M8.A09 M7.A06 M7.A16 - -
(CTS)
9 - M7.A08 M7.A18 - -

2.6.7.1. Secker &3

Am Stecker St3 liegt die serielle Host-Schnittstelle des CPU-Moduls (X-MAX-E
oder X-MAX-400) von Steckplatz 8. Diese kann direkt mit einem Null-Modem
Kabel verwendet werden.

2.6.7.2. Secker 34

Der Stecker St4 ist mit den tbrigen Signalen von Modulsteckplatz 7 belegt, die nicht
an den Steckern St5a und St5b vorhanden sind. Die Modulanschltisse A09, A18 und
A19 sind sowohl auf dem Stecker ST4, als auch auf dem Stecker Sta bzw. St5b
vorhanden.
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Pin St4 Pin St4

1 M7.A09 14  M7.A10
2 M7.A18 15  M7.A19
3 M7.A20 16  M7.A21
4 M7.A22 17 M7.A23
5 M7.A24 18 M7.A25
6 M7.A26 19 M7.A27
7 M7.A28 20 M7.A29
8 M7.A30 21 M7.A31
9 M7.A32 22 M7.A33
10 M7.A34 23  M7.A35
11 M7.A36 24  M7.A37
12 M7.A38 25  M7.A39
13 M7.A40

26.7.3. Secker S5a und S5b

Die Stecker St5a und St5b kénnen fir PROFIBUS-DP direkt verwendet werden. Fur
eine serielle Schnittstelle RS232 muld ein beidseitig mannlicher Gender Changer
aufgesteckt werden. Fir CAN-Bus ist ein Adapterstecker notwendig. Je nach
verwendetem Kommunikationsmodul ist dieser Stecker wie in der folgenden Tabelle
beschrieben belegt. Hierbei ist zu beachten, dal3 bel den seriellen Schnittstellen auch
unterschiedliche Betriebsarten moglich sind und einige Signale unterschiedliche
Funktion haben konnen (siehe auch Datenblait des verwendeten
Kommunikationsmoduls). Wenn auf Steckplatz 7 ein X-MAX-1 steckt, kann mit
St5a die Hostverbindung hergestellt werden.

Pin-|PROFIBUS-DP| CAN-Bus® Ethernet  |seriell, asynchron seriell seriell

Nr. RS232@ RS422Y Rs485Y
mit X-DPS-2i  |mit X-CAN-2i [mit X-ETH-10 |mit X-MAX-1  |mit X-SCC-2/U  |mit X-SCC-2/U

X-DPM-1i X-SCC-2/x

1 | DP_PE CAN_GND | TD+ DCD RVC- -

2 | - CAN_H RD+ RxD RCV+ -

3 | DP.B - Absch. TxD TMT- D-

4 | DP_RTS CAN_V5® - DTR TMT+ D+

5 | DP_GND - - GND GND GND

6 | DP 5V CAN_L TD- DSR CTS/CLKin- CTS/CLKin-

7| - CAN_GND RD- RTS RTS-/CLKout- RTS-/CLKout-

8 | DP_A - - CTS CTSHCLKin+ CTS+CLKin+




Tragersysteme MAX8dip 2-45

Pin-|PROFIBUS-DP| CAN-Bus® Ethernet |seriell, asynchron seriell seriell
Nr. RS232@ R4220 Rs485%
mit X-DPS-2i  |mit X-CAN-2i [mit X-ETH-10 |mit X-MAX-1  |mit X-SCC-2/U  |mit X-SCC-2/U
X-DPM-1i X-SCC-2/x 2
9 | - CAN.GND | — RI RTS+CLKout+/ | RTS+CLKout+

Ri Ri

(1) mit aufgestecktem Gender Changer
(2) optional
(3) mit aufgestecktem Adapter

2.6.8. Belegung der Jumper

2.68.1. Jumper JP1, JP2 und JP4: Wake-Up Funktionalitat
(bei MAX8dip/SD)

Hiermit kann beim MAX8dip/SD die Standbyfunktion aktiviert werden. Mit Jumper
JP1 kann das Wake-Up Signal und die Standby-Spannungsversorgung fir den
Modulsteckplatz 7 eingestellt werden. Jumper JP2 stellt die selben Funktionen fir
Steckplatz 8 ein. Ob das aufgesteckte MAX-Modul eine Wake-Up Funktion
unterstitzt und eine Stand-By Versorgung nutzen kann, muss dem jewelligen
Datenblatt entnommen werden. Wenn das aufgesteckte Modul keine Standby-
Versorgung unterstitzt, darf der Jumper JP1 bzw. JP2 nicht in Postion 5-6
aufgesteckt werden, da sonst das M A X8dip beschadigt werden kann!

Mit Jumper JP4 kann die Standby- und Wake-Up Funktion konfiguriert werden.

Jumper Position Funktion

JP1 1-2 (*) Kene Wake-Up Funktion durch Modulsteckplatz 7
JP2 1-2 (*) Kene Wake-Up Funktion durch Modulsteckplatz 8
JP1 2-3 Wake-Up Funktion durch Modulsteckplatz 7 aktiviert
JP2 2-3 Wake-Up Funktion durch Modul steckplatz 8 aktiviert
JP1 4-5 (*) Keine Standby-V ersorgung des Modul steckplatz 7
JP2 4-5 (*) Keine Standby-Versorgung des Modulsteckplatz 8
JP1 5-6 Standby-V ersorgung auf Modulsteckplatz 7 geschaltet

JP2 5-6 Standby-V ersorgung auf Modulsteckplatz 8 geschaltet
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Jumper Position Funktion

JP4 1-2(*) Das MAXS8dip/SD kann nicht in den Standby-Modus
geschaltet werden, (erstes) Wake-Up durch ein Modul ist
maoglich.

JP4 2-3 Das MAX8dip/SD kann per Software den Standby-Modus

geschaltet werden, Wake-Up durch ein Modul ist moglich.

(*) Defaulteinstellung

2.6.8.2. Jumper JP3a und JP3b: Batteriepufferung

Hiermit kann beim MAXS8dip (ab Rev. B) eine Batteriepufferung fir Module, die
auf Steckplatz 7 oder 8 aufgesteckt sind, aktiviert werden. Ob das aufgesteckte
MAX-Modul eine Batteriepufferung unterstiitzt, kann dem jewelligen Datenblatt
entnommen werden.

Jumper  Funktion

3a Batteriepufferung fur Modulsteckplatz 7

3b Batteriepufferung fur Modul steckplatz 8

2.6.8.3. Jumper JP5: Erhohung der Ver sorgungsspannung

Dieser Jumper ist nicht bestlickt.

2.6.9. Funktion der Schalter

2.6.9.1. Schalter S1: Hauptschalter

Hiermit wird das MAX8dip eingeschaltet. Ein MAX8dip/SD kann anschliessend per
Software in den Standby-Modus geschaltet werden.

2.6.9.2. Schalter S2 und S3: Drehcodierschalter fur Adress-
einstellung

Diese Schalter sind nicht bestiickt.
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2.6.10. Belegung der Schraubklemmen

2.6.10.1. Spannungsversorgung (Klemme7)

Die Spannungsversorgung erfolgt galvanisch getrennt Uber einen engebauten
DC/DC-Wandler. Der Eingangsspannungsbereich betrégt 18-36V Gle chspannung.
An den L+ Schraubklemmen (3, 6 oder 9) wird die Versorgungsspannung
angeschlossen. An den OV Schraubklemmen (2, 5 oder 8) wird das Bezugspotential
der Versorgungsspannung angeschlossen. An den PE Schraubklemmen (1, 4 oder 7)
kann ein Schutzleiter angeschlossen werden, der mit den Abschirmungen der
diversen Stecker verbunden ist.

2.6.10.2. Modul I/0 (Klemmen 1-6)

Der jewells neben deb Modulsteckplétzen 1 bis 6 plazierte Schraubklemmenblock
ist mit dem Stecker A des zugehdrigen Moduls 1:1 verbunden, d.h. die
Schraubklemme 1 neben Modulsteckplatz 1 ist mit dem Anschluf3pin Al des
Moduls auf Steckplatz 1 verbunden. Die tatsachliche Funktion des jeweiligen
Anschlusses hangt von dem aufgesteckten MAX-Modul ab und kann dem jewelligen
Datenblatt entnommen werden.

2.6.11. Sicherung

Zum Schutz des Gerates vor Kurzschluss oder Uberlastung ist eine Stecksicherung
(4A trage) eingesetzt. Falls die Sicherung zerstort wird, ist zuerst der Schalter 1
auszuschalten und das MAX8dip auf Kurzschliisse oder defekte Max-Module zu
Uberprifen. Ersetzen Sie die Sicherung nur durch eine gleiche Ausfihrung.
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2.6.12. Gehause

167
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2.6.13. Technische Daten

Parameter min. | typ. | max. | Einheit |Anmerkung
V ersorgungsspannung 186 | 24 36 Vv
L eistungsaufnahme 3 33 wW min.: ohne Module
(abhangig von den max.: begrenzt
aufgesteckten MAX- 3 13 wW durch DC/DC-
Modulen) Wandler
Bel MAX8dip/SST
Galvanische Trennung 500 V zwischen
Versorgungs-
spannung und allen
|/O-Signalen
Umgebungstemperatur 0 20 60 °C bei waagrechter
Hutschienen-
Montage, sonst
max. 40°C
AnschluRleiterquerschnitt | 0,5 1,5 mm® Schutzleiter PE bis
2 5mm?
Abmessungen Breite 314 mm Komplettes Gerét,
Hehe 169 mm ohne Hutschienen-
_ halterung
Tiefe 66 mm
Schutzart P20

2.6.14. Remote-Verbindungen

2.6.14.1. Serielle Remote-Verbindung

Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine serielle Remote-Verbindung

aufzubauen:

o Installieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm

SNW32.
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o« Starten Sie auf dem PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung.

o Jetzt kbnnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf ene freie Karte
klicken und aus dem Kontextmeni New remote connection auswéhlen. Als Type
wahlen Sie Serial connection und als Board wahlen Sie MAX-PC.

« Die nachfolgenden Dialoge ermoglichen lhnen dann, eine Verbindung
einzurichten. Wahlen Sie hier die entsprechende serielle Schnittelle des PC. Die
Schnittstelle  muss  folgendermal’en  konfiguriert  werden:  Speed=38400;
Parity=none; Stop bits=1.

* Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste der Eintrag MAX-PC,

o Stecken Sie nun das ,,CPU-Modul” auf das MAX8dip auf und stellen Sie eine
Nullmodem-Verbindung (RCV und TMT Leitungen kreuzen, GND Leitungen
verbinden) mit der seriellen Schnittstelle des PCs her:

X-MAX-1:

Stecken Sie das X-MAX-1 auf Steckplatz 7 und verbinden Sie die 9-polige D-
Sub-Buchse ST5A des MAX8dip (unter Zuhilfenahme eines Gender-Changers)
mit einem Nullmodemkabel mit der seriellen PC-Schnittstelle.

X-MAX-E:

Moglichkeit A: Stecken Sie das X-MAX-E auf Steckplatz 8 und verbinden Sie
den 9-poligen D-Sub-Stecker ST3 des MAX8dip mit einem Nullmodem-Kabel
mit der seriellen PC-Schnittstelle.

Moglichkeit B: Stecken Sie das X-MAX-E auf Steckplatz 7 und verbinden Sie die
9-polige D-Sub-Buchse ST5A des MAX8dip mit dem Kabel KX-3943 mit der
seriellen PC-Schnittstelle.

Auf den anderen Steckplétzen miissen Sie die entsprechenden Schraubklemmen
verwenden.

o Schalten Sie nun das MAX8dip ein. Das MAX8dip ist nun betriebsbereit.

o Starten Sie nun auf dem PC SNW32 und wahlen Sie das MAX8dip aus. Die X-
Bus Module auf dem MAX8dip erscheinen in einer Baumstruktur.

2.6.14.2. Ethernet Remote-Verbindung

Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine Ethernet Remote-Verbindung
aufzubauen:

» Installieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm
SNWa32.
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o« Starten Sie auf dem PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung.

o Jetzt kbnnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf eine freie Karte
klicken und aus dem Kontextmeni New remote connection auswéhlen. Als Type
wéhlen Sie TCP/IP connection to MAX-PC.

 Im nachfolgenden Diadlog mussen Sie die |IP-Adresse fir die Verbindung
eintragen. Wenn Sie das MAXS8dip innerhalb eines Netzwerkes einsetzen,
erfragen Sie bitte eine freie IP-Adresse bei |hrem Netzwerkadministrator.

* Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste der Eintrag MAX-PC,

* Um eine Remote-Verbindung des MAX8dip per Ethernet aufzubauen, mussen auf
dem ,CPU-Modul” (X-MAX-1 bzw. X-MAX-E) zunéchst entsprechende Treiber
installiert werden und auf dem , Ethernet-Modul® (X-ETH-10 bzw. X-MAX-E)
muss die IP-Adresse eingestellt werden. Fir diesen Konfigurationsvorgang muss
einmalig eine serielle Remote-Verbindung aufgebaut werden, oder das ,,CPU-
Modul“ und das ,Ethernet-Modul“ mussen dafir auf eilne MAX6pci Karte
aufgesteckt werden:

o Serielle Remote-Verbindung: Wenn Sie das X-ETH-10 Modul as ,Ethernet-
Modul* verwenden, dann stecken Sie das X-ETH-10 Modul auf Steckplatz 8 auf
(zusétzlich zum ,,CPU-Modul“ auf Steckplatz 7).

« MAX®6pci: Stecken Sie das ,,CPU-Modul* und das ,Ethernet-Modul® auf
beliebige freie Steckplatze.

» Starten Sie SNW32 und wéahlen Sie dort das seriell angekoppelte MAX8dip bzw.
die MAX6pci-Karte aus.

o Starten Sie den SNW32-Assistenten fur das ,, Ethernet-Modul“ (X-ETH-10 bzw.
X-MAX-E) (durch einen Doppelklick auf das Modul) und wéhlen Sie die Seite
TCP/IP Configuration aus. Tragen Sie hier die IP-Adresse ein, die Sie zuvor in
SORCUSboards in der Systemsteuerung eingetragen haben.

» Starten Sie nun den SNW32-Assistenten fur das ,,CPU-Modul“ (X-MAX-1 bzw.
X-MAX-E) und wahlen Sie die Seite System driver aus. Auf dieser Seite werden
ale ingtallierten System-Treiber angezeigt. Fliigen Sie den Treiber Ethernet Host
Connection Driver fur die Ethernet Remote-Verbindung hinzu. Sie kénnen bei der
Konfiguration des Treibers das ,Ethernet-Modul“ auswéhlen, Uber das die
Ankopplung erfolgen soll, sowie dessen spétere (d.h., wenn es in der Ethernet
Remote-Verbindung im Einsatz ist) Slot- und Layer-Nummer festlegen: hier sollte
Slot=8 und Layer=0 eingetragen werden.
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« Uber den Punkt Install into Flash missen Sie jetzt den Treiber in das Flash des
,CPU-Moduls® laden. Damit steht er nach jedem Reset automatisch zur
Verfligung. Beenden Sie anschlief3end SNW32.

o Stecken Sie die Module auf das MAX8dip und stellen Sie eine Verbindung mit
dem Rechner her:
Verwenden Sie das X-ETH-10 Modul als , Ethernet-Modul”, dann stecken Sie
dieses auf Steckplatz 8 und dsas ,,CPU-Modul“ auf Steckplatz 7. Verbinden Sie
die RM45 Buchse des MAX8dip mit einem Crossover-Kabel mit dem PC bzw. mit
einem Patch-Kabel mit dem Netzwerk.
Verwenden Sie das X-MAX-E als , Ethernet-Modul* und ,,CPU-Modul“, dann
stecken Sie dieses auf Steckplatz 8. Verbinden Sie die RM45 Buchse des MAX8dip
mit einem Crossover-Kabel mit dem PC bzw. mit einem Patch-Kabel mit dem
Netzwerk.
Auf den anderen Steckplétzen missen Sie die entsprechenden Schraubklemmen
verwenden.

» Schalten Sie nun das MAX8dip ein. Das MAX8dip ist nun betriebsbereit.

o Starten Sie nun SNW32 und wahlen Sie das MAX8dip aus. Die X-Bus Module
auf dem MAX8dip erscheinen in einer Baumstruktur.
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2.7. X-KiT-3

2.7.1. Konfiguration der Jumper JP1 bisJP10 des X-KiT-3

Die 10 Jumper sind mit BAT, JTAG, BOOT, IRDA, HOST, DISPLAY, DESIGN,
EXT.JTAG, IRQOEN und RESERV. bezeichnet.

Jumper Nr. Device Funktion ohne Funktion mit
Jumper Jumper
BAT JP2  On-board Batterie of f on
JTAG JP7  Pins10.13vonSt2  JTAG PCMCIA Card A
BOOT JP1  Boot (erster opcode  von on-board von PCMCIA
fetch nach Reset) Flash Card A
IRDA JP5  iRDA Transceiver Enabled Disabled
HOST JP4  On-board Host- Enabled Disabled
Schnittstelle
Pin 10 von St1 Enabled Disabled
(= HOST)
DISPLAY JP3  On-board Display On Off
DESIGN JP8  CPLD-Design Disabled Enabled
Version von X-KiT-3
EXTJTAG JP6  JTAG-Kette Modul1..2..3 Modul1..2..3..
(an St21) CPU
IRQOEN JP9  PinlRQO Verwendet von  extern nutzbar
(=Pin20von St1) Touch-Screen
Controller

RESERV. JP10 - Keine Keine
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2.7.2. Versorgungsspannung des X-KiT-3

Die Versorgungsspannung fir das X-KiT-3 wird Uber Stecker St23 oder St14
zugefuhrt. An Stecker St23 (Klinkenstecker) wird das mitgelieferte Netzteil (5 Volt)
angeschlossen. Alternativ kann an Stecker St14 ein 4-pol. Anschlusskabel
angeschlossen werden, so wie es fur den Anschluss von CD-ROM- oder Floppy-
Disk-Laufwerken verwendet wird.

Nur eine der beiden Spannungsquellen darf angeschlossen sein !
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2.7.4. Seckerbelegung X-KiT-3

Folgende Stecker sind auf dem Evaluation-Board verfiigbar:

Stecker/ Typ auf dem Funktion
Buchse Evaluation-Board
Skl 40-pol. Pfostenstecker ~ Anschluss von Stecker A von Modul 1
(2x20) (MAX-PC)
St2 40-pol. Pfostenstecker Anschluss von Stecker C von Modul 1
(2x20) (MAX-PC)
St3 40-pol. Pfostenstecker Anschluss von Stecker A von Modul 2
(2x20)
St4 40-pol. Pfostenstecker Anschluss von Stecker A von Modul 3
(2x20)
St5 9-pol. D-Sub. Stecker Serielle RS-232 Schnittstelle HOST, an
Modul 1
St6 9-pol. D-Sub. Stecker Serielle RS-232 Schnittstelle COM2 von
Modul 1 (wenn Modul 1 = X-MAX-1)
St7 25-pol D-Sub. Buchse Parallele Druckerschnittstelle von Modul 1
St8 6-pol. Mini-DIN Buchse Anschlussfir AT-Keyboard von Modul 1
St9 5-pol. DIN-Buchse Anschluss fur XT-Keyboard von Modul 1

St10 9-pol. D-Sub. Stecker Serielle RS-232/-422/-485 Schnittstelle von
Modul 1 (wenn Modul 1 = X-MAX-E)

St11 RJ5 (8-pol.) Buchse Anschluss fur Ethernet 10BaseT (wenn
Modul 1 =X-MAX-E)

St12 33-pol. FPC-Steckver- Anschluss von LC-Display
binder (vorbereitet) TOP

! Die Pinbelegung entspricht nicht exakt der Pinbelegung des jeweiligen Moduls-Steckers, siehe 2.7.4.1.
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Stecker/ Typ auf dem Funktion
Buchse Evaluation-Board

St13 32-pol. FPC-Steckver- Anschluss von LC-Display
binder (vorbereitet)

BOTTOM
St14° 4-pol. Stromversor- Anschluss von +5 Volt
gungsstecker
St15 5-pol. Micro-Connector ~ Anschluss fir Inverter fur Display-Hinter-
grundbel euchtung TDK CXA-K0505-HI
St16 6-pol. Micro-Connector ~ Anschluss fir Inverter fur Display-Hinter-
grundbel euchtung Hitachi INV569
St17 24-pol. FPC- Anschluss fur LC-Display Hitachi
Steckverbinder SX16M003-ZZA
St18 68-pol. PC-Card- Anschluss von PC-Card A
Connector
St19 68-pol. PC-Card- Anschluss von PC-Card B
Connector
St20 8-pol. Pfostenstecker Anschlussvon JTAG fur FPGASs
St21 8-pol. Pfostenstecker Anschluss von JTAG fir Module
St22 8 Lotpads Anschluss fur Inverter fur Display-

Hintergrundbel euchtung

St232 2-pol. Klinkenbuchse 5 Volt Versorgungsspannung

Die hier angegebene Beschreibung der Pin-Funktionen bezieht sich auf das Evalua-
tion-Board X-KiT-3, bestiickt mit einem MAX-PC (X-MAX-1 bzw. X-MAX-E) auf
Steckplatz 1. Die angegebenen Namen beziehen sich auf die Pinbelegung und
Pinfunktionen nach Power-On bzw. nach Reset. Fir viele Pins sind per Software
anschlief3end andere Funktionen einstellbar.

Wenn ein Pin mehrere Funktionen unterstitzt, z.B. digitaler Eingang, digitaler
Ausgang, Interrupt-Eingang, etc., dann werden diese Funktionen per Software
aktiviert durch Setzen von einem oder mehreren internen Registern des X-MAX-1
bzw. X-MAX-E.

Wenn ein Pin as digitaler Eingang verwendet werden kann, kann sein logischer
Zustand jederzeit gelesen werden.

% Nur einer der beiden Stecker bzw. Buchsen darf im Betrieb gesteckt sein
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Wenn ein Pin als digitaler Ausgang verwendet werden kann, kann er per Software
gesetzt werden und der gesetzte Wert zurtickgel esen werden.

Wenn ein Pin als Interrupt-Eingang (IRQx, NMI oder SMI) verwendet werden kann,
muss er als digitaler Eingang konfiguriert werden (falls er auch eine andere Funktion
haben kann). Zusétzlich kann ein IRQ Interrupt-Eingang intern mit einer der 15
Interrupt-L eitungen des MAX-PC verbunden werden.

Die Registerbeschreibung kann von SORCUS angefordert werden.

2.741. Secker S1

Die meisten Pins entsprechen in ihrer Funktion denen von Stecker A von Modul X-
MAX-1 bzw. X-MAX-E, bis auf die mit (*) gekennzeichneten Pins 14 und 22. Pin 14
von Stlist auf dem X-KiT-3 nicht angeschlossen (wird fir BOOT auf den MAX-PCs
verwendet). Die mit (+) gekennzeichneten Pins sind 5-Volt-kompatibel (Pin 16),
anders as bei X-MAX-1 oder X-MAX-E, wo die maximale Eingangs-Spannung bel
vielen Pins 3,6 Volt betragt.

Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name

1 DCD (X-MAX-1) 6 CTS(X-MAX-1) 11 /WDO 16" /BL1
TD+ (X-MAX-E) RCV (X-MAX-E)

2 DSR (X-MAX-1) 7 DTR(X-MAX-1) 12 /MRES 17 SIRIN
TD- (X-MAX-E) RTS (X-MAX-E)

3 RCV (X-MAX-1) 8 Ri (X-MAX-1) 13 SPKR 18 SIROUT
RD+ (X-MAX-E) TMT (X-MAX-E)

4 RTS(X-MAX-1) 9 GND (X-MAX-1) 14" n.c. 19 LED
RD- (X-MAX-E) CTS (X-MAX-E) (BOOT)

5 TMT (X-MAX-1) 10 HOST 15 GPO 20 IRQO

GND (X-MAX-E)
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Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name
21 P3 26" /ERROR 31 PD3 36" PE

22" BAT 27 PD1 32" /IACK 37 PD6
23 /STRB 28 /INIT 33 PD4 38" SLCT
24 |AFDT 29 PD2 34" BUSY 39 PD7
25 PDO 30 /SLCTIN 35 PD5 40 GND

n.c. = not connected

RS-232 (Pins 1..9) bei X-MAX-1 bzw.
10BaseT und COM2 (Pins1..4 und 5..9) bei X-MAX-E

Standar d-Funktion (X-MAX-1): RS-232 Schnittstelle

Standard-Funktion (X-MAX-E): Pin Al.A4 gtellen einen 10BaseT Ethernet
Anschluss und die Pins A5..A9 das serielle Interface zur Verfugung. Die
physikalische Schnittstelle kann softwaremaldig fur RS-232/-422/-485 konfiguriert

werden.

Von OsX wird die serielle Schnittstelle als Host-Schnittstelle Nr. 2 (COM2 mit IRQ-
3) mit 38,4 kBaud initialisiert (8 Datenbit, 1 Stopbit, keine Paritét).

2.7.4.2. HOST (Pin 10): Debug-Schnittstelle bzw. 1O-Pin mit
I nterrupt

Der Pin ist direkt mit Pin A10 von Stecker A des X-MAX-1 bzw. X-MAX-E
verbunden, seine Funktion ist abhangig von Jumper JP4 =, HOST*.

Standard-Funktion: Ein Jumper muss auf JP4 aufgesteckt werden (= HOST
enabled). Dann wird der Pin intern fur die Debug-Schnittstelle (sehe Stecker St5)
verwendet. Er darf dann nicht mehr extern angeschlossen sein.

Alternative Funktionen:

Wenn kein Jumper auf JP4 aufgesteckt ist (= HOST disabled), entspricht der Pin dem
Pin A10 von Stecker A des X-MAX-1 bzw. X-MAX-E und kann fir die
nachfolgenden Funktionen verwendet werden.

Alter nativ-Funktion 1: Digitaler Ein-/Ausgang GP7
Alter nativ-Funktion 2: Activity-/Wakeup-Eingang GP7
Alter nativ-Funktion 3: SMI/NMI-Eingang GP7
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Alter nativ-Funktion 4: Interrupt-Eingang PIRQ1

Der Pin liegt zusétzlich am Interrupt Eingang PIRQ1, der per Software auf ale 15
Interrupt-Eingange des Interrupt-Controllers gelegt werden kann.

/WDO (Pin 11): Watch-Dog Ausgang

Dieser Pinist der Ausgang des Watch-Dogs des MAX-PC. Er ist active Low. Wenn
der Watch-Dog nicht rechtzeitig per Software nachgetriggert wird, geht der Ausgang
/WDO auf log. 0. Zum Nachtriggern gibt esin OsX eine System-Routine bzw. einen
entsprechenden Makro-Befehl.

IMRES (Pin 12): Manual Reset

Hier kann ein Reset Taster gegen GND angeschlossen werden. Wenn der Eingang
log. Oist, wird ein Reset des MAX-PC's ausgel0st. Der Eingang hat Schmitt-Trigger
Charakteristik.

SPKR (Pin 13): Lautsprecher-Ausgang

Hier kann man, so wie as Beispiel im Schaltplan vom Evaluation-Board X-KiT-3
angegeben, einen Lautsprecher anschlief3en.

n.c. (Pin 14)

Dieser Pin ist nicht angeschlossen. Auf X-MAX-1 bzw. X-MAX-E wird er as
BOOT-Pin verwendet, der bei X-KiT-3 an Jumper JP1 = ,,BOOT" liegt. Wenn kein
Jumper aufgesteckt ist, dann wird vom on-board Flash von X-MAX-1 bzw. X-MAX-
E gebootet. Wenn er aufgesteckt ist, wird von PCMCIA Card A gebootet.

GPO (Pin 15): allg. I/0O-Pin
Standard-Funktion: digitaler Ein-/Ausgang GPO

Dieser Pin kann as universdller 1/0-Pin eingesetzt werden. Nach Reset ist der interne
Pull-Up Widerstand aktiv.

Alternativ-Funktion 1. Activity-/Wakeup-Eingang GPO
Alter nativ-Funktion 2: SMI/NMI-Eingang GPO
/BL1 (Pin 16): Battery Low 1

Dieser Eingangs-Pin hat Schmitt-Trigger-Charakteristik. Er verfigt Uber einen Pull-
Up Widerstand von 4,7 kOhm. Er kann so programmiert werden, dass eine positive
oder negative Flanke die CPU in einen Stromspar-Modus schaltet. Der Status des
Pinsist lesbar.
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2.74.3. SIRIN und SIROUT (Pin 17 und 18): iRDA

Diese beiden Pins sind auch bei X-KiT-3 nicht 5-Volt-kompatibel, die maximale
Eingangsspannung ist beschrankt auf 3,6 Volt. Ihre Funktion ist abhéngig von Jumper
»IRDA*" (= JP5). Wenn ein Jumper aufgesteckt ist (= iRDA enable), ist der on-board
IRDA-Transceiver aktiv und die beiden Pins miissen unbeschaltet bleiben. Wenn
kein Jumper aufgesteckt ist (iIRDA disable), kann ein externer iRDA-Transceiver
angeschlossen werden.

SIRIN ist der iIRDA-Eingang, SIROUT der iRDA-Ausgang.
SIRIN verflgt Gber einen abschaltbaren Pull-Down Widerstand.

SIROUT ist im Tri-State Modus, wenn die iRDA-Schnittstelle per Register
abgeschaltet ist. Er verflgt Gber einen Pull-Down Widerstand.

Ein Beispiel fur den Anschluss eines iRDA-Transceivers finden Sie im Schaltplan
des Evaluation-Board X-KiT-3 (Application Note ANQ87).

L EDint (Pin 19): LED Ausgang

Dieser Logik-Ausgang liefert den Zustand der on-board LED des MAX-PC.
|RQ-0 (Pin 20): Interrupt-Eingang PIRQ-0 bzw. Ein-/Ausgang GP8
Standard-Funktion: Universeller Ein-/Ausgang GP8

Nach Reset ist er als Eingang konfiguriert. Als Eingang kann er per Software mit
einem Pull-Up Widerstand versehen werden.

Alternativ-Funktion 1: Wakeup/Activity-Eingang GP8

Als Eingang kann der Pin zusétzlich so konfiguriert werden, dass bel einer negativen
Flanke das System aktiviert wird.

Alter nativ-Funktion 2: SMI/NMI-Eingang GP8
Alternativ-Funktion 3: Interrupt-Eingang PIRQO
P3 (Pin 21): 3,3 Volt Versorgung

Hier steht die 3,3 Volt Versorgungsspannung des Moduls X-MAX-1 bzw. X-MAX-E
zur Verfugung.
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2.7.4.4. BAT (Pin 22): Batterie-Eingang

Dieser Pin muss unbeschaltet bleiben, wenn der Jumper JP2 = ,BAT" aufgesteckt ist,
auch wenn keine Batterie auf dem X-KiT-3 eingesetzt ist, well der +Pol der
Batteriefassung dann an GND liegt.

Wenn extern eine Batterie angeschlossen werden soll, darf der Jumper ,BAT“ nicht
bestiickt sein.

Drucker-Port (Pin 23..39)
ISTRB, /AFDT, /ERROR, /INIT, /SLCTIN, /ACK, BUSY, PE, SLCT, PD0O..PD7

Diese Pins sind verfiigbar auf den Steckern St7 (D-SUB) und Stl1. Zusétzlich werden
sie verwendet fir PCMCIA Slot B. Wenn eine PCMCIA-Karte in Slot B steckt,
leuchtet eine rote LED (=LEDZ2) neben dem Stecker St7 und die Pins dirfen nicht
beschaltet werden. Nur wenn LED2 nicht leuchtet, kénnen die Pins als Druckerport
oder fr die unten angegebenen Funktionen verwendet werden.

Standar d-Funktion: Druckerport

Diese Pins zusammen konnen as unidirektionaler oder bidirektionaler Druckerport
oder as Enhanced Parallel Port (EPP) konfiguriert werden.

Alternativ-Funktion 1: PCMCIA-Sot B

Wenn ein PCMCIA-Slot B im System vorhanden und aktiv ist, darf der Druckerport
nicht benutzt werden.

Alter nativ-Funktion 2: Digitale Ein-/Ausgange PDO..PD7

Hierzu muss der Druckerport als bidirektionaler Port konfiguriert werden. Die Ein-
/Ausgange PDO..PD7 konnen nur ale 8 gemeinsam as Eingange oder Ausgange
konfiguriert werden.

Alternativ-Funktion 3: Digitale Eingdnge BUSY, /ACK, PE, SLCT, /ERROR

Der Status dieser Eingange kann per Software tber Register abgefragt werden: Bit 7
= BUSY invertiert, Bit 6 = /ACK, Bit 5= PE, Bit 4 = SLCT, Bit 3=/ERROR.

Alternativ-Funktion 4: Digitale Ausgange /STRB, /AFDT, /INIT, /SLCTIN

Diese Ausgange konnen einzeln Uber Register gesetzt werden: Bit 3 = /SLCTIN
invertiert, Bit 2 =/INIT, Bit 1 =/AFDT invertiert, Bit 0 = /STRB invertiert.

Alter nativ-Funktion 5: Interrupt-Eingang
Der Druckerport kann einen Interrupt ausldsen, der auf IRQ7 gelegt ist.

Alter nativ-Funktion 6: Speziafunktionen
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Durch werksseitige Umprogrammierung koénnen die Pins PDO..PD7 auch andere
Funktionen Ubernehmen, bitte anfragen.

GND (Pin 40)
Bezugspotential fir das System bzw. den Druckerport.

2.745. Secker &2

Viele Pins entsprechen in ihrer Funktion denen von Stecker C von X-MAX-1 bzw.
X-MAX-E, bis auf die mit (*) gekennzeichneten Ausnahmen. Die mit (+)
gekennzeichneten Pins sind 5-Volt-kompatibel, anders as be X-MAX-1 oder X-
MAX-E, wo die maximale Eingangs-Spannung bei manchen Pins auf 3,6 Volt
begrenzt ist.

Die Pins 27 bis 40 stellen alle Signale fur einen direkten Anschluss eines LC-
Displays zur Verfigung.

Einige Signae fur die PCMCIA-Sots kdnnen auch fir andere Zwecke verwendet
werden, wenn sie nicht als PCMCIA Schnittstellen-Signale verwendet werden. Wenn
nur ein PCMCIA-Slot vorgesehen werden soll, muss das Slot A sein. Die Pins fir
Slot B sind trotzdem auch anders nutzbar.

Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name
1" RSTDRV 6 XTCLK 11" /MCEHA (TMS) 16° VCON
2" GP16 7" IBL2 12° RSTA (TDI) 17" 3,3 Volt
3" GP17 8 XTDATA 13" /REGA (TDO) 18 VBR
4* SUSRES 9" JTAG 14* GP18 (VPP2B) 19 5Volt
5" ACIN 10" /MCELA (TCK) 15 GND 20 DISPON
Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name
21" 12 Volt 26 GP20(/CDA2) 31 LC 36 LCDD4
22" CCFL 27 /LVDD 32 M 37 LCDD3
23" GP14 (VPP1A) 28 /LVEE 33 LCDD7 38 LCDD2
24° GP15(VPP2A) 29 FRM 34 LCDD6 39 LCDD1

25" GP13(VCCA) 30 SCK 35 LCDD5 40 LCDDO
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RSTDRYV (Pin 1): Reset Ausgang

Dieser Pin liefert ein Reset Signal (active High), wenn das Modul X-MAX-1 bzw. X-
MAX-E einen Reset durchfihrt.

GP16 (Pin 2): Digitaler Ein-/Ausgang
Standard-Funktion: Digitaler Eingang
Alternativ-Funktion: Digitaler Ausgang
GP17 (Pin 3): Digitaler Ein-/Ausgang
Standard-Funktion: Digitaler Eingang
Alternativ-Funktion 1: Digitaler Ausgang

Alter nativ-Funktion 2: Wenn PCMCIA-Slot B vorgesehen ist (wie bel X-KiT-3),
dient dieser Pin as Ausgang VPP1B.

SUSRES (Pin 4): Suspend Reset

Dieser Schmitt-Trigger-Eingang verfugt Uber einen Pull-Up Widerstand von 100
kOhm. Bel einer Flanke an diesem Eingang kann das System in den Power-Down
Modus gesetzt werden.

ACIN (Pin 5): Ext. Versorgung vorhanden
Standard-Funktion: Digitaler Eingang

Alternativ-Funktion: Dieser Pin dient dazu, dem System die Verfligbarkeit einer
externen Spannungsversorgung anzuzeigen. Der Schmitt-Trigger-Eingang verflgt
tber einen Pull-Down Widerstand. Bel einer Flanke an diesem Eingang kann das
System in den Power-Down Modus gesetzt werden.

2.74.6. XTCLK und XTDATA (Pin 6und 8): XT-Keyboard

Diese beiden Pins liegen direkt an den gleichen Pins von Stecker C von X-MAX-1
bzw. X-MAX-E. Wenn eine XT-kompatible Tastatur an Stecker St9 angeschlossen
ist, dann missen diese beiden Pins an St2 unbeschaltet bleiben.

/BL2 (Pin 7). Battery Low 2
Standard-Funktion: Digitaler Eingang

Alternativ-Funktion Dieser Eingangs-Pin hat Schmitt-Trigger-Charakteristik. Er
verfugt Uber einen Pull-Up Widerstand von 100 kOhm. Er kann so programmiert
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werden, dass eine positive oder negative Flanke die CPU in einen Stromspar-Modus
schaltet.

2.74.7. JTAG, TCK,TMS, TDI, TDO (Pin 9..13)

Der Pin JTAG dient Testzwecken und muss unbeschaltet bleiben. Er liegt paradlel an
Pin 9 von Stecker C von X-MAX-1 bzw. X-MAX-E und am Jumper ,JTAG" (=JP7).
Wenn hier ein Jumper aufgesteckt ist, werden die Pins /MCELA (Pin 10), MCEHA
(Pin 11), RSTA (Pin 12) und /REGA (Pin 13) fuir PCMCIA-Slot A verwendet. Wenn
kein Jumper aufgesteckt ist, dienen die 4 Pins as JTAG-Schnittstelle mit Pin 10 =
TCK, Pin11=TMS, Pin 12 =TDI und Pin 13 =TDO fiur die CPU auf dem X-MAX-
1 bzw. X-MAX-E.

GP18 (Pin 14): Digitaler Ein-/Ausgang
Standard-Funktion: Digitaler Eingang
Alternativ-Funktion 1: Digitaler Ausgang

Alter nativ-Funktion 2: VPP2B fur PCMCIA-Slot B

Wenn PCMCIA-Slot B vorgesehen ist (wie bei X-KiT-3), dient dieser Pin als
Ausgang VPP2B.

GND (Pin 15)
Bezugspotential fur das X-KiT-3.
VCON (Pin16)

Ausgangsspannung des 12-Bit D/A-Wandlers zur Steuerung des Kontrasts des on-
board LC-Displays.

3,3Voalt (Pin 17), 5Volt (Pin 19) und 12 Volt (Pin 21)
V ersorgungsspannungen des X-KiT-3.
VBR (Pin 18)

Ausgangsspannung des 12-Bit D/A-Wandlers zur Steuerung der Helligkeit
(Hintergrundbel euchtung) des on-board L C-Displays.

DISPON (Pin 20)
Digitaer Ausgang zur Steuerung der on/off-Funktion des on-board Displays.
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CCFL (Pin 22)

Digitder Ausgang zur Steuerung der on/off-Funktion der on-board
Hintergrundbel euchtung.

GP14 bzw. VPP1A (Pin 23)

Standard-Funktion: Digitaler Eingang
Alternativ-Funktion 1: Digitaler Ausgang
Alternativ-Funktion 2: Digitaler Activity-/Wakeup-Eingang
Hierzu muss der Pin als Eingang konfiguriert werden

Alter nativ-Funktion 3: SMI/NMI-Eingang

Hierzu muss der Pin als Eingang konfiguriert werden

Alter nativ-Funktion 4: VPP1A fur PCMCIA-Sot

Wenn PCMCIA-Sot A vorgesehen ist (wie bel X-KiT-3), dient dieser Pin als
Ausgang VPP1A fur PCMCIA-Slot A.

GP15 bzw. VPP2A (Pin 24)
Standard-Funktion: Digitaler Eingang
Alternativ-Funktion 1: Digitaler Ausgang

Alter nativ-Funktion 2: VPP2A fir PCMCIA-Slot A

Wenn PCMCIA-Slot A genutzt wird, (wie bei X-KiT-3) dient dieser Pin as Ausgang
VPP2A fir PCMCIA-Slot A.

GP13 bzw. VCCA (Pin 25)

Standard-Funktion: Digitaler Eingang

Alter nativ-Funktion 1: Digitaler Ausgang

Alter nativ-Funktion 2: Digitaler Activity-/Wakeup-Eingang
Hierzu muf3 der Pin als Eingang konfiguriert werden.

Alter nativ-Funktion 3: VCCA fiur PCMCIA-Slot A

Wenn PCMCIA-Slot A vorgesehen ist (wie bei X-KiT-3), dient dieser Pin as
Ausgang VCCA fur PCMCIA-Slot A.

GP20 bzw. /CDA2 (Pin 26)
Standard-Funktion: Digitaler Eingang
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Alter nativ-Funktion 1: Digitaler Ausgang
Alter nativ-Funktion 2: /CDA2 fir PCMCIA-Slot A

Wenn PCMCIA-Slot A vorgesehen ist (wie bei X-KiT-3), kann dieser Pin als zweiter
Card-Detect-Eingang /CDAZ2 fur PCMCIA-Slot A dienen.

/LVDD, /ILVEE, FRM, SCK, LC, M, LCDDO0..LCDD?7 (Pin 27..40)

Diese Pins (alles Ausgange) dienen ausschliefdlich fur den Anschluss eines LC-
Displays.

2.7.4.8. Secker S3: an Secker A von Modul 2

Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name
1 Al 11 All 21 A2l 31 A3l
2 A2 12 Al12 22 A22 32 A32
3 A3 13 Al3 23 A23 33 A33
4 A4 14 Al4 24 A24 34 A3
5 A5 15 Al15 25 A25 35 A35
6 A6 16 Al6 26 A26 36 A36
7 A7 17 Al7 27 A27 37 A37
8 A8 18 AIl8 28 A28 38 A38
9 A9 19 A19 29 A29 39 A39
10 A10 20 A20 30 A30 40 A40

2.7.4.9. Secker S4: an Secker A von Modul 3

Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name
Al 11 All 21 A2l 31 A3l
2 A2 12 Al2 22 A22 32 A32
3 A3 13 Al3 23 A23 33 A33
4 A4 14 Al4 24 A24 34 A3
5 A5 15 Al15 25 A25 35 A35
6 A6 16 Al6 26 A26 36 A36
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Pin Name Pin Name Pin Name Pin Name
7 A7 17 Al7 27 A27 37 A37
8 A8 18 A18 28 A28 38 A38
9 A9 19 AI19 29 A29 39 A39
10 Al10 20 A20 30 A30 40 A40

2.7.4.10. Secker S5: Serielle HOST-Schnittstelle (RS-232)

Diese Schnittstelle ist nur aktiv, wenn ein Jumper auf dem Jumperfeld ,,HOST"
aufgesteckt ist. Die Pinbelegung dieses 9-pol. D-Sub. Steckers entspricht denen einer
seriellen PC-Schnittstelle.

Pin an St5 Name

n.c.
RCV (Eingang)
TMT (Ausgang)
n.c.

GND

n.c.

RTS (Ausgang)
CTS (Eingang)
n.c.

Ol N OO |l WIN|PF

n.c. = not connected



Tragersysteme X-KiT-3 2-69

2.7.4.11. Secker X6: Seridlle Schnittstelle COM 2 fur X-MAX-1

Dieser Stecker darf nicht angeschlossen werden, wenn das X-KiT-3 mit einem X-
MAX-E bestlickt ist. Die Pins dieses 9-pol. D-Sub. Steckers sind direkt mit den Pins
von Stecker A von Modul 1 (bestiickt mit X-MAX-1) verbunden.

Pin Pin Pin an Stecker A Name
St6 (X-KiT-3) St1(X-KiT-3) von Modul 1 (=X-MAX-1)

1 Al DCD
2 3 A3 RCV
3 5 A5 T™MT
4 7 A7 DTR
5 9 A9 GND
6 2 A2 DSR
7 4 A4 RTS
8 6 A6 CTS
9 8 A8 Ri
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2.7.4.12. Secker 7. Druckerport LPT1 bzw. LPT2

Der Druckerport ist verfigbar an Stecker St7. Die Pinbelegung entspricht der
ublichen 25-pol. D-Sub Buchse in PCs. Die gleichen Signale stehen an St1 zur
Verfigung. Wie sie verwendet werden konnen, steht in der Beschreibung zum
Stecker St1 in diesem Handbuch.

Pin Pin Pin an Stecker A Name
St7 (X-KiT-3) St1(X-KiT-3) von Modul 1 (=X-MAX-1)
23 A23 /ISTRB
2 25 A25 PDO
3 27 A27 PD1
4 29 A29 PD2
5 31 A3l PD3
6 33 A33 PD4
7 35 A35 PD5
8 37 A37 PD6
9 39 A39 PD7
10 32 A32 /ACK
11 34 A34 BUSY
12 36 A36 PE
13 38 A38 SLCT
14 24 A24 IAFDT
15 26 A26 /ERROR
16 28 A28 /INIT
17 30 A30 /SLCTIN

18..25 40 A40 GND
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2.7.4.13. Secker 8. Anschlussfur AT-Keyboard

Pin an St8 Name
GP20 (= Pin C26 von Modul 1)

GND
+5 Volt
GPO (= Pin A15 von Modul 1)

OO A~ WIN|EF

2.7.4.14. Secker &9: Anschlussfir XT-Keyboard

Pin an St9 Name

1 XTCLK (= Pin C6 von Modul 1)
2 XTDATA (= Pin C8 von Modul 1)
3 IXTRES

4 GND

5 +5Volt
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2.7.4.15. Secker S10: 9-pol. D-Sub. fir serielle Schnittstelle
fur X-MAX-E

Dieser Stecker darf nicht angeschlossen werden, wenn Modul 1 = X-MAX-1.

Pin an St10 X-MAX-E Signal Signal Signal
(X-KiT-3) (Stecker A) RS-232 RS-422 RS-485
1 - n.c. n.c. n.c.

2 A6 RCV RCV+ n.c.

3 A8 T™MT TMT- DATA-
4 - n.c. n.c. n.c.

5 - GND GND GND

6 - n.c. n.c. n.c.

7 A7 RTS TMT+ DATA+
8 A9 CTS RCV- n.c.

9 - - n.c. n.c.

n.c. = not connected

Die Umschaltung von RS-232, RS-422 und RS-485 erfolgt per Software Uber die
Leitungen PDRQO und DTR des X-MAX-E gemal3 nachfolgender Tabelle. Wenn
RS-232 konfiguriert wird, kann RTS wie RTS verwendet werden. Wenn RS-422 oder
RS-485 konfiguriert wird, enabled RTS den RS-422/RS-485 Treiber.

RS-232 RS-422 RS-485 RS-485
Receive Transmit
PDRQO 0 1 0 0
DTR 0 1 1 1

RTS =RTS 1 0 1
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2.7.4.16. Secker S11: RJ45 fur Ethernet 10BaseT fur X-MAX-E

Dieser Stecker darf nicht angeschlossen werden, wenn Modul 1 = X-MAX-1.

Pin von St11

Name

TD+

TD-

RD+

n.c.

n.C.

RD-

n.c.

0 |N o (0o b~ W N

n.c.

n.c. = not connected

2.7.4.17. Buchse 23 und Stecker S14:
5 Volt Ver sorgungsspannung

An Klinkenbuchse St23 wird das dem X-KiT-3 beiliegende 5-Volt-Netzteil
angeschlossen. Alternativ kann an St14 der fur Disketten- und Festplattenlaufwerke
in PCs Ubliche Stecker zur Stromversorgung angeschlossen werden. Es kann direkt
die Versorgung aus einem PC verwendet werden, die +5 Volt liefert. Nur eine der
beiden M 6glichkeiten darf benutzt wer den!

Pin an St14 Name
1 n.c.

2 GND

3 GND

4 +5 Volt

n.c. = not connected
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2.7.4.18. Secker 15: TDK CXA-K0505-HI
(Hintergrundbeleuchtung)

Pin an St15 Name
1 P5

2 GND
3 CCFL
4 VBR
5

2.7.4.19. Secker S16: Hitachi INV569
(Hinter grundbeleuchtung)

Pin an St16

Name

P5

PS5

VBR

CCFL

GND

OO || WIDN|PF

GND
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2.7.4.20. Secker 17 (24-pol.), X12 und S13:

L C-Display Hitachi

Pin  Pin Pin Name Pin Pin Pin Name
St17  St12 St13 St17 Stl12 St13
24 - - DFLM 12 9 25 DLCDDO
23 33 1 GND 11 2 32 DLCDD1
22 27 7 DLC 10 16 16 DLCDD2
21 32 2 GND 3 31 DLCDD3
20 23 11 DSCK - - DLVEE
(DISPON)
19 28 6 P3 7 29 5 P3
18 30 4 GND 6 - - VCON
17 4 30 DLCDD4 5 22 12 GND
16 - - DLCDD5 4 - - Y-
15 - - DLCDD6 3 - - X-
14 - - DLCDD7 2 - - Y+
13 26 8 GND 1 - - X+
- 31 3 P3 - 17,18 16,17 DLCDD2
- 1, 33, GND - 10,11 23,24 DLCDDO
5-8, 12-15,
12-15, 19-22,
19-21  26-29
- 24,25 9,10 DSCK

2.7.4.21. Secker 18 und S19: Anschlussfur

Siehe Lageplan von X-KiT-3.

PC-CARD Aund B
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2.7.4.22. Secker X20: JTAG fur CPLDsIClund IC2
des X-KiT-3

St20 ist ein 8-pol. einreihiger Pfostenstecker mit Rastermal? 2,54 mm. Pin 5 fehlt und
dient der Codierung.

Pin an St20 Name
TDI
TCK
TMS
TDO
Kein Pin
n.c.
GND
+5 Volt

O IN|O| OB WIN|PF

n.c. = not connected

2.7.4.23. Secker §21: JTAG fur Modul 1..3 und ggfls. CPU von
X-MAX-1bzw. X-MAX-E

St21 ist ein 8-pol. einreihiger Pfostenstecker mit Rastermal? 2,54 mm. Pin 5 fehlt und
dient der Codierung. Wenn Jumper ,,EXT.JTAG" aufgesteckt ist, wird auch die CPU
in die Kette einbezogen, andernfalls nur die Module 1, 2 und 3.
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Pin an St21 Name
TDI
TCK
TMS
TDO
Kein Pin
n.c.
GND
+5 Volt

OIN|O|O|BrAWIN|PF

n.c. = not connected

2.7.4.24. Secker S22: L 6tpadsfir Anschlusseinesinverters
fir Hintergrundbeleuchtung

Pin an St22 Name

+5 Volt

+5 Volt

VBR (DIM)
CCFL (ON/OFF)
GND

GND

+12 Volt

+12 Volt

O N|O OB WIN|PF
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2.7.4.25. Beschreibung der Pinsvon Stecker B (X-Bus Anschluss)

Diese Pins liefern alle Signae fir den X-Bus und die Versorgungsspannungen der
Module. Die Application Note ANO84 kann as Beispiel fir den Anschluss der
Module untereinander dienen. Folgende Pins erfordern besondere Beachtung:

GND (Pins B1, B17, B39)

Diese Pins dienen als Bezugspotentia fir die Versorgungsspannungen von 3,3 Volt
und die optionalen +/- 12 Volt.

P3 (PinsB5, B9, B25)
Hier wird die Versorgungsspannung von +3,3 Volt angeschl ossen.
M12 (Pin 31)

Hier wird die Versorgungsspannung von -12 Volt angeschlossen. Auf dem Modul X-
MAX-1 ist dieser Pin nicht angeschl ossen.

P12 (Pin 35)

Hier wird die Versorgungsspannung von +12 Volt angeschlossen. Auf dem Modul X-
MAX-1 ist dieser Pin nicht angeschl ossen.

IXREQ, XCLK, /XAS, /IXRDY, /IXRES (Pins B2..B4, B6, B40)

Diessind die X-Bus Steuersignale.

XC0..XC15 (Pins B8, B7, B10..B15, B18.B20, B23, B22, B27, B24,
B28)

Dies sind die X-Bus Command/Address/Datenleitungen.
XLNO..XLN3 (PinsB16, B21, B26, B32)

Uber diese Pinswird die 4-Bit Slot-Nummer eingepragt.
XDLO..XDL2 (PinsB34, B36, B38)

Diese Pins verbinden die Module unterenander. lhre Funktion wird durch die
M odul e bestimmt.

TCK, TMS, TDI, TDO (Pins B29, B30, B37, B33)

Diese Pins bilden die JTAG-Schnittstelle des Funktionsteils des Moduls, Beschaltung
siehe Kapitd 2.7.4.5. Wenn die JTAG-Schnittstelle nicht benutzt wird, kénnen die
Pins unbeschaltet bleiben.
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2.7.5. Remote-Verbindungen

2.75.1. Serielle Remote-Verbindung

Fuhren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine serielle Remote-Verbindung
aufzubauen:

Installieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm
SNW32.

Starten Sie auf dem PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung.

Jetzt konnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf eine freie Karte
klicken und aus dem Kontextmeni New remote connection auswéhlen. Als Type
wahlen Sie Serial connection und als Board wahlen Sie MAX-PC.

Die nachfolgenden Dialoge ermdglichen lhnen dann, eine Verbindung
einzurichten. Wahlen Sie hier die entsprechende serielle Schnittelle des PC. Die
Schnittstelle  muss  folgendermal3en  konfiguriert werden:  Speed=38400;
Parity=none; Stop bits=1.

Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste der Eintrag MAX-PC.

Verbinden Sie die serielle Schnittstelle des X-MAX-1 bzw. X-MAX-E Uber eine
Nullmodem-Verbindung (RCV und TMT Leitungen kreuzen, GND Leitungen
verbinden), mit der seriellen Schnittstelle des PCs:

Stecken Sie das X-MAX-1 Modul auf Steckplatz 1 und verbinden Sie den 9-
poligen D-Sub-Stecker ST6 des X-KiT-3 mit einem Nullmodem-Kabel mit der
seriellen PC-Schnittstelle.

Verwenden Sie ein X-MAX-E Modul, dann nehmen Sie bitte das Kabel KX-3795.

Schalten Sie nun das X-KiT-3 ein. Das X-KiT-3 ist nun betriebsbereit.

Starten Sie nun SNW32 und wahlen Sie das X-KiT-3 aus. Die X-Bus Module auf
dem X-KiT-3 erscheinen in einer Baumstruktur.

2.7.5.2. Ethernet Remote-Verbindung

Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus, um eine Ethernet Remote-Verbindung
aufzubauen:
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* Instalieren Sie auf dem PC zunéchst den Windows-Treiber und das Programm
SNW32.

o« Starten Sie auf dem PC das Symbol SORCUS boards in der Windows-
Systemsteuerung.

o Jetzt kbnnen Sie in der Kartenliste mit der rechten Maustaste auf eine freie Karte
klicken und aus dem Kontextmenl New remote connection auswéhlen. Als Type
wéahlen Sie TCP/IP connection to MAX-PC.

* Im nachfoldenden Diadlog missen Sie die IP-Adresse fir die Verbindung
eintragen. Wenn Sie das X-KiT-3 innhalb eines Netzwerkes einsetzen, erfragen
Sie bitte eine freie IP-Adresse bei |hrem Netzwerkadministrator.

» Nach diesem Vorgang erscheint in der Liste der Eintrag MAX-PC.

* Um eine Remote-Verbindung des X-KiT-3 per Ethernet aufzubauen, mtssen auf
dem ,,CPU-Modul* (X-MAX-1 bzw. X-MAX-E) zunachst entsprechende Treiber
installiert werden und auf dem , Ethernet-Modul* (X-ETH-10 bzw. X-MAX-E)
muss die |P-Adresse eingestellt werden. Fir diesen Konfigurationsvorgang muss
einmalig eine serielle Remote-Verbindung aufgebaut werden oder das ,, CPU-
Modul“ und das ,Ethernet-Modul“ mussen dafir auf elne MAX6pci Karte
aufgesteckt werden:

o Serielle Remote-Verbindung: Wenn Sie das X-ETH-10 Modul as ,Ethernet-
Modul“ verwenden, dann stecken Sie das X-ETH-10 Modul auf Steckplatz 2 auf
(zusétzlich zum ,,CPU-Modul* auf Steckplatz 1).

 MAXG6pci: Stecken Sie das ,, CPU-Modul“ und das ,, Ethernet-Modul“ auf beliebige
freie Steckplatze.

o Starten Sie SNW32 und wahlen Sie dort das seriell angekoppelte X-KiT-3 bzw.
die MAX6pci-Karte aus.

o Starten Sie den SNW32-Assistenten fur das ,,Ethernet-Modul“ (X-ETH-10 bzw.
X-MAX-E) (durch einen Doppelklick auf das Modul) und wéhlen Sie die Seite
TCP/IP Configuration aus. Tragen Sie hier die IP-Adresse ein, die Sie zuvor in
SORCUSboardsin der Systemsteuerung eingetragen haben.

» Starten Sie nun den SNW32-Assistenten fur das ,,CPU-Modul“ (X-MAX-1 bzw.
X-MAX-E) und wahlen Sie die Seite System driver aus. Auf dieser Seite werden
dle instalierten System-Treiber angezeigt. Fligen Sie den Treiber Ethernet Host
Connection Driver fir die Ethernet Remote-Verbindung hinzu. Sie kbénnen bel der
Konfiguration des Treibers das ,Ethernet-Modul“ auswéhlen, Uber das die
Ankopplung erfolgen soll, sowie dessen spétere (d.h., wenn es in der Ethernet
Remote-Verbindung im Einsatz ist) Slot- und Layer-Nummer festlegen:
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 Verwenden Sie das X-ETH-10 als ,, Ethernet-Modul“, dann sollte hier Slot=2 und
Layer=0 eingetragen werden.

* Verwenden Sie das X-MAX-E ds , Ethernet-Modul“ und ,CPU-Modul“, dann
sollte hier Slot=1 und Layer=0 eingetragen werden.

 Uber den Punkt Install into Flash miissen Sie jetzt den Treiber in das Flash des
,CPU-Moduls® laden. Damit steht er nach jedem Reset automatisch zur
Verfligung. Beenden Sie anschlief3end SNW32.

» Stecken Sie die Module auf das X-KiT-3 und stellen Sie eine Verbindung mit dem
Rechner her:
Verwenden Sie das X-MAX-E as ,Ethernet-Modul“ und ,CPU-Modul“, dann
stecken Sie dieses auf Steckplatz 1. Verbinden Sie den 9-poligen D-Sub-Stecker
ST6 des X-KiT-3 mit dem Kabel KX-3795 direkt mit dem PC bzw. mit einem
Crossover-Kabel mit dem Netzwerk.
Verwenden Sie das X-ETH-10 Modul als , Ethernet-Modul”, dann stecken Sie
dieses auf Steckplatz 2 und das ,, CPU-Modul“ auf Steckplatz 1. Verbinden Sie die
entsprechenden PINs des Pfosten-Steckers ST3 mit dem PC bzw. mit dem
Netzwerk.

e Schalten Sie nun das X-KiT-3 ein. Das X-KiT-3 ist nun betriebsbereit.

o Starten Sie nun SNW32 und wahlen Sie das X-KiT-3 aus. Die X-Bus Module auf
dem X-KiT-3 erscheinen in einer Baumstruktur.

2.7.6. Technische Daten

Mal3e: 230 x 182 mm
Betriebsspannung: 5V (4,75V...5,5V)



Notizen




Das Karten-Manager -Programm SNW32 Funktionen 3-1

3. Das Karten-M anager-Programm SNW 32

3.1. Aufgabe

Das Programm ,, Schéne Neue Welt 32 (SNW32) dient zum Steuern, Konfigurieren
und Testen von SORCUS Karten und Modulen vom Host-PC aus. Es unterstiitzt alle
MAX-Trégerkarten und MAX-Module. Das Programm arbeitet unter allen WIN32
und Linux Betriebssystemen.

SNW32 zeigt die enzelnen Komponenten des SORCUS Systems in einer
Ubersichtlichen Baumstruktur an. Uber diese erhdlt der Anwender Zugriff auf
samtliche zur Verfigung stehenden Funktionseinheiten der jeweils installierten
Karte(n). Neben dem Zugriff auf die Hardwarekomponenten bietet das Programm
auch die Mdglichkeit zur Installation und Verwaltung von Softwarekomponenten auf
der Karte. Ein Taskmanager kann beispielsweise dle auf der Karte installierten
Echtzeitprogramme sowie deren Parameter anzeigen. Es ist auch mdglich, ohne
SNW32 starten zu mussen, uUber Kommandozeilenparameter mit Hilfe von
Installationsdateien Echtzeitprogramme zu installieren.

3.2. Installation

Das Programm wird Uber ein Installationsprogramm auf Ihrem Rechner installiert.
Beachten Sie, dass Sie auch einen entsprechenden Treiber fir lhre SORCUS Karte
installiert haben (siehe Kapitel Treiberinstallation 2.1.3.)!

Das Installationsprogramm von SNW32 befindet sich im Download-Bereich unserer
SORCUS-CD bzw. Homepage. Dort befindet sich auch eine Text-Datel mit weiteren
I nstallationshinwei sen.

3.3. Asdsistenten

Je Funktionseinheit steht dem Benutzer ein Assistent zur Verflgung, der einen
komfortablen Zugriff auf das angewdahlte Device ermdglicht, und zwar sowohl fir die
Komponenten der MAX-Tragerkarte wie auch fir die aufgesteckten MAX-Module.
Damit ist es z.B. moglich, Ein- oder Ausgaben durchzufiihren. Die Assistenten liegen
in Form von 32-Bit DLLs vor und koénnen auch problemlos in andere Windows-
Applikationen eingebunden werden.
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3.4. Installations-Datelen

Die SORCUS Karten bzw. der MAX-PC verfligen Uber ein eigenes Echtzeit Multi-
Tasking-Betriebssystem OsX. Eine zentrale Aufgabe im Umgang mit den Karten ist
es, Echtzeit-Programme as Tasks zu ingtalieren. Die einfachste Methode,
Programme zu installieren, Parameter zu setzen und Prozeduren zu starten, ist die
Verwendung von Installationsdateien. Installationsdateien sind Textdatelen und
bestehen aus einer Folge von Anweisungen, die die oben genannten Aktionen aus-
fuhren. Daftr sind einige Schlisselworter definiert, die in den Hilfetexten und im
Anhang G ausfuhrlich erkléart sind. Installationsdateien erhalten standardmaldig die
Extension ".INS. Das Programm enthélt einen komfortablen Editor, mit dem solche
INS-Dateien erstellt und getestet werden konnen. Um INS-Dateien auszuftihren, kann
SNW32 auch mit Komandozeilenparametern aufgerufen werden.

Die .INS-Dateien kdnnen auch im on-board Flash eines MAX-Moduls gespeichert
werden. Nach einem Reset des Systems werden dieses dann automatisch ausgefihrt.

3.5. Flash Unterstiitzung

Das auf den SORCUS Karten bzw. MAX-PCs vorhandene Flash-ROM kann neben
dem Betriebssystem OsX auch Anwenderprogramme enthalten. Diese kénnen nach
einem Power-On oder nach einem Reset der Karte automatisch installiert werden.
Der Flash-Assistent von SNW32 Ubernimmt dabel die gesamte Programmierung des
Flash, so dass der Anwender keinen eigenen Programmieraufwand mehr hat.

3.6. HotlineFile

Um der SORCUS-Hotline die Suche nach mdglichen Fehlern in IThrem System zu
erleichtern, stellt das Programm SNW32 die Mdglichkeit zur Verfligung, eine sog.
Hotline-Datel zu erstellen. Diese Text-Datei enthélt verschiedene Informationen, die
die SORCUS Karten betreffen.

3.7. Hilfe

Das Programm bietet eine Online-Hilfe, die die Bedienung der einzelnen
Komponenten naher erlautert.
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4. Programmierung eines X-Bus-Systems
vom Host-PC unter Windows

Die Einbeziehung von X-Bus-Karten in Windows-Programme geschieht Uber
mitgelieferte Bibliotheken. Hinweise zur Einbindung der Bibliotheken in Programme
unter den verschiedenen Compilern sind in Kap. 6.1 aufgefuhrt.

Grundsétzlich muss zwischen folgenden X-Bus-Systemen unterschieden werden:
* MAXG6pci ohne aufgestecktes CPU-M odul
» System mit aufgestecktem CPU-Modul mit OsX-Betriebssystem.

4.1. Programmierung einer MAX6pci ohne CPU-M odul

Wenn Zugriffe auf 1/0-Module (z.B. das Auslesen von Messwerten) nicht unbedingt
periodisch erfolgen missen und keine kurzen Reaktionszeiten erforderlich sind, kann
eine MAX6pci Karte ohne CPU-Module betrieben werden. Die gesamte
Funktionalitdt kann dann von einem Windows-Programm erledigt werden. Dabel ist
zu beachten, dass der Windows Scheduler (je nach Systemauslastung) den einzelnen
Prozessen mehr oder weniger Rechenleistung zukommen |8sst.

I/O-Module werden Uber sog. Modul-Device-Treiber angesprochen (s. Kap. 8). Fir
jedes Modul steht ein solcher Windows-Kernel-Mode-Treiber zur Verfigung. Bei
den Plug and Play Betriebssystemen werden die aufgesteckten Module automatisch
erkannt und der zugehorige Treiber instaliert. Unter Windows NT muss die
Installierung mit dem Setup-Programm (Kap. 2) erfolgen.

Ist kein CPU-Modul aufgesteckt, stehen nur die Bibliotheksfunktionen (s. Kap. 6) fur
die Initialiserung sowie die Modul-Device-Treiber- und EEPROM-Zugriffe zur
Verflgung.

4.2. Programmierung einesintelligenten X-Bus-Systems

Fir Anwendungsaufgaben, bei denen ein konstantes Zeitraster zwischen den
Zugriffen auf die 1/0O-Module unerlésslich ist (z.B. aquidistante Erfassung von
Messwerten) oder bei denen sehr schnell auf Ereignisse wie z.B. das Setzen eines
digitalen Eingangs reagiert werden muss, bietet Windows nur ungentigende
Echtzeitfahigkeiten.
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In diesem Fall bietet das Aufstecken eines CPU-Moduls auf eine MAX6pci eine
einfache Losung. Die Programmieraufgabe wird dann auf die verschiedenen CPUs
aufgeteilt. Schnelle Echtzeit-Aufgaben wie z.B. Messdatenerfassung oder
Regelungen sollten auf das CPU-Modul mit OsX (Kap. 5) ausgelagert werden. Der
Windows-PC erledigt die weniger zeitkritischen Aufgaben wie z.B. Visualisierung
oder Archivierung der Messdaten, Parametrierung der Regler usw. Das Windows-
Programm kann dabei auf ale unter OsX auf dem CPU-Modul laufenden
Echtzeitprogramme und Parameter zugreifen.

Bel der seriellen oder Ethernet-Ankopplung eines X-Bus-Systems wie z.B. dem
MAX5dip und dem MAX8dip befindet sich auf dem Ziel-System immer ein CPU-
Modul, das die Kommunikation mit dem Host steuert. Auf diesem CPU-Modul wird
normalerweise auch der eigentliche Programm-Algorithmus ablaufen. Fir
Anwendungen, bel denen sehr viel mit dem Host-PC kommuniziert wird, kann auch
ein zweites CPU-Modul auf das MAX5dip und MAX8dip gesteckt werden, das die
Messaufgabe bearbeitet, wahrend das andere CPU-Modul ausschliefdlich mit der
Kommunikation zum Host beschéftigt ist.

Damit der PC mit dem CPU-Modul optimal zusammen arbeitet, sollten im Windows-
Programm folgende Punkte beachtet werden:

» Datenbltcke sollten in moglichst grof3en Einheiten Gbertragen werden, da fir jede
einzelne Bibliotheksfunktion auf der Windows-Seite ein recht aufwandiger
Treiber-Aufruf nétig ist. Alle vom Host zum CPU-Modul verschickten Befehle
enthalten Overhead, so dass grof3e Blocke auch auf der CPU-Seite eine bessere
Performance bewirken. Auf der Karte gesammelte Daten sollten also im CPU-
Modul gepuffert werden, um sie in grof3en Blocken zum Host zu Ubertragen.
Blockgroéfen von einigen Kilobyte sind sinnvoll.

» Alle zeitkritischen Vorgange sollten in Echtzeitprogrammen auf der Karte
behandelt werden. Periodische Abtastungen von Signalen sollten nur in
Ausnahmeféllen vom PC aus gesteuert werden. Ist dies trotzdem erforderlich,
sollte der Zugriff Uber den auf dem PC installierten Modul-Device-Treiber flr das
jeweilige 1/O-Modul erfolgen und nicht tGber den Modul-Device-Treiber auf dem
CPU-Modul, weil dann zusétzlich das CPU-Modul belastet wird.

» Man sollte sich nie auf Reaktionszeiten des PCs auf irgendwelche Ereignisse (z.B.
Service Reguests der Karte) verlassen, da diese sehr stark von der
Gesamtausl astung des PC-Systems abhéngen.

« Um die Bedienbarkeit des PC-Gesamtsystems zu gewéhrleisten, sollte immer
ereignisorientiert programmiert werden. In DOS-Zeiten ubliche Endlosschleifen
zur Abfrage des Zustands el nes Echtzeitprogramms sollten vermieden werden.
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4.3. PC-Programmbeispiel

Der folgende Auszug aus einem C-Programm zeigt, wie eine X-Bus-Karte initialisiert
wird.

Die Funktion InitXBusBoard ruft alle Bibliotheksfunktionen auf, um die Bibliothek
und die ausgewéhlte X-Bus-Karte zu initialisieren. Der Parameter usBoardNr muss
den Wert einer installierten Karte enthalten. Eine Ubersicht tiber die auf dem Host-
PC konfigurierten X-Bus-Karten ist nach dem Ausfihren des Setup-Programms in
der Systemsteuerung unter SORCUS Boards (2.1.5.) zu finden.

Der Aufruf von max_init_lib dient zunéchst der Bibliotheksinitialisierung. Durch
max_reset_board wird anschlieffend ein Reset der Karte ausgefihrt.

Fast alle Bibliotheksfunktionen erfordern die Ubergabe eines Handles, das
spezifiziert, an welche CPU der Bibliotheksbefehl gerichtet ist. Ein solches Handle
erhd@lt man durch den Aufruf von max_connect_cpu. Bem Aufruf wird durch die
Parameter usBoardNr, usCPUSot und usCPULayer angegeben, fir welche CPU ein
Handle angefordert wird.

Die Funktion ErrorHandler demonstriert die Verwendung der Bibliotheksfunktionen
fr die Fehlerbehandlung.

Wenn ein Programm keine Zugriffe auf die Bibliothek mehr macht, muss es
max_exit_lib aufrufen.




4-4 Programmierung vom Host-PC unter Windows PC-Programmbeispiele

#i nclude "max_I|ib. h"

/****************************************************************************

/
/1 Initialisierung des durch usBoardNr (s. Systensteuerung , SORCUS Boards")
/1 gegebenen X-Bus- Systens

i nt I nitXBusBoard (USHORT usBoar dNr)

{

USHORT usCPUSI ot, usCPULayer;

MAX_ERROR Error;

MAXMODHND hModul ;

MAX_OS_| NFO rcGsl nf o;

/1 Start des Bibliothekszugriffs

Error = max_init_lib (0);

/1 Konnte die Bibliothek initialisiert werden ?

if (BError !'= ERR OK)

{
ErrorHandl er (Error, "max_init_lib");
return 1;

}

/1l X-Bus-Karte zuruecksetzen

Error = nmax_reset board (usBoardNr, 20);

if (Error)

{
ErrorHandl er (Error, "max_reset_board");
return 1,

}

/1 CPU Handl e hol en

Error = max_connect _cpu (usBoardNr, usCPUSI ot, usCPULayer,

& cCsl nfo, &Modul);

if (Error)

{
ErrorHandl er (Error, "max_connect_cpu");
return 1,

}

return O;

}

/****************************************************************************

/
/'l Fehl er-Anzei ge Subroutine

void ErrorHandl er (MAX_ERROR Error, char *sText)

{
USHORT usMsgSi ze = 100;
char sErrMsg[ 200] ;

max_get _error_message(Error, &usMsgSi ze, sErrMsg);
printf ("\n\rError % in % (%)", Error, sText, sErrMsgQ);
max_clear_error();
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5. Das M ulti-Tasking Betriebssystem " OsX"

Das Echtzeit-Multi-Tasking Betriebssystem OsX des MAX-PC wurde bereits 1986
von SORCUS Computer fur Z80 Systeme und 1990 fur Intel 1486 Prozessoren
entwickelt und hat bis heute in Tausenden von Anwendungen seine hohe Effizienz
und Benutzerfreundlichkeit unter Beweis gestellt.

Jeder MAX-PC enthédlt ein eigenes Betriebssystem im Flash-ROM, das alle
Schnittstellen und Funktionseinheiten des MAX-PC unterstiitzt. Es wird vom Host-
PC aus Uber Makrobefehle und von Tasks auf dem MAX-PC Uber System-Subrou-
tinen angesprochen. Die Makrobefehle bzw. System-Subroutinen liegen den
Bibliotheken zugrunde, mit denen Sie das Betriebssystem direkt in einer Hochsprache
benutzen konnen. Als Sprachen fir die Echtzeitprogrammierung stehen Borland-
Pascal, Borland C++ und Assembler zur Verfigung. Als Entwicklungsumgebung
befindet sich die SORCUS-Entwicklungsumgebung RTDS auf der CD, mit der
Echtzeitprogramme erstellt, kompiliert, auf dem MAX-PC geladen und debuggt
werden konnen (s. Kap. 9). Alternativ konnen Programme auch mit Borland Pascal
oder C++ Entwicklungsumgebungen erstellt werden. Von dort kdnnen sie jedoch
nicht debuggt werden.

5.1. DieEchtzeitprogramme

Echtzeitprogramme sind Programme, die auf einem MAX-PC unter dem
Echtzeitbetriebssystem OsX laufen. Dieses ist ein reaktionsschnelles Multi-Tasking
Betriebssystem, auf dessen Eigenschaften im folgenden kurz eingegangen wird.

Das Betriebssystem OsX erlaubt dem Anwender, bis zu 1024 unabhangige
Programme gleichzeitig auf einem MAX-PC laufen zu lassen. Die Programme
konnen Interrupt-gesteuert (I1-Tasks), Timer-gesteuert (TI-Tasks) oder Nicht-
Interrupt-gesteuert (NI-Tasks) sein.
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Damit ein Programm auf einem MAX-PC laufen kann, muss es zunéchst in das RAM
des MAX-PC geladen werden. Dieses kann auf drei Arten geschehen:

* Vom PC aus Uber eine entsprechende Funktion der Bibliothek (s. Kapitel 6.13)

 Vom PC aus Uber eine Instalationsdatel (INS-FILE), die mit Hilfe des Karten-
Manager-Programm SNW32 ausgefiihrt wird (s. Kapitel 3 sowie Anhang G)

» Das Programm kann im Flash-ROM des MAX-PC stehen. Nach einem Reset oder
Power-On kann es dann automatisch aktiviert werden. Wéhrend der Installation
werden die Programme ins RAM kopiert. Das Laden eines Programms in das
Flash-ROM eines MAX-PC wird ebenfadls von einem Assistenten in SNW32
unterstitzt.

Sobald das Programm im RAM des Moduls vorhanden ist, kann es als Task installiert
werden. In der Regel geschieht diesim selben Schritt wie das Laden des Programms
(Ausnahme: Mehrfachinstallation eines Programms, s. Seite 5-13). Unter dem
Installieren wird die Bekanntgabe der erforderlichen Programm-Informationen an
das Betriebssystem OsX verstanden. Das OsX legt daraufhin intern die erforderlichen
Datenstrukturen fur die Verwaltung des Programms als Task an.

Ein Echtzeitprogramm besteht aus folgenden Elementen:

* Globale Prozeduren und Funktionen, die vom Betriebssystem, von anderen
Tasks, von anderen CPU-Modulen oder vom Host-PC aus aufgerufen werden
konnen. Sie gehdren zu einem Programm und stellen anderen Programmen bzw.
Tasks bestimmte Funktionen zur Verfligung. Neben beliebigen Anwender-
Prozeduren/Funktionen muissen zwel Prozeduren in jedem Echtzeitprogramm
vorhanden sein: Hauptprozedur und Auto-Init-Prozedur.

 Hauptprozedur: Sie wird nach dem Aktivieren einer Task vom
Betriebssystem OsX aufgerufen, je nach Task-Typ Interrupt-, Timer- oder
Nicht-1nterrupt-gesteuert.

o Auto-Init-Prozedur: Sie kann beim Installieren der Task einmal automatisch
ausgefihrt werden, um z.B. globale Variablen oder Parameter zu
initialisieren. (gesteuert vom Flag MAX_CALL_AUTO_INIT beim Befehl
max_transfer _and_install). Die Prozedur kann jederzeit auch manuell tber
den Befehl max_call _proc aufgerufen werden.

» beliebig viede anwenderdefinierte Prozeduren und Funktionen (zu deren
Besonderheiten s. Kapitel 6.16).

o Parameterbereich: Ein durchgangiger Speicherbereich, der bel der Installation
einer Task angelegt und der Task zugeordnet wird. Seine Grof3e wird durch das
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Echtzeitprogramm selbst festgelegt (max. 64 kB — 256). Er dient Ublicherweise
zur Aufnahme von Konfigurationsdaten (s. Kapitel 6.15).

 Datenbereich: Ein durchgangiger Speicherbereich, dessen Grofle beim
Installieren der Task angegeben werden kann. Er kann maximal den gesamten
freien Speicher belegen. Ublicherweise werden darin z.B. Messwerte
zwischengespeichert (s. Kapitel 6.15).

« Neben diesen drei Elementen sind, wie in Programmen fir andere
Betriebssysteme, die dblichen Programmelemente wie globale Variable,
Prozeduren und Funktionen, die nur innerhalb des Programms benutzt werden,
ohne Einschrénkungen erlaubt. Auch objektorientierte Programmierung ist
maoglich.

Die Bibliotheken stellen Funktionen bereit, um globale Task-Prozeduren und
Funktionen aufzurufen. Sie erlauben auch einen Zugriff auf den Parameter- und
Datenbereich der einzelnen Tasks.

5.2. DieTask-Typen

Wann eine Task an der Relhe ist, also deren Haupt-Prozedur aufgerufen wird, hangt
u.a. vom Task-Typ ab. Dieser wird durch das Programm selbst vorgegeben oder bei
der Installation der Task festgelegt. Es gibt drei Task-Typen:

* Interrupt-Tasks (I1-Tasks)
o Timer-Tasks (TI-Tasks)
* Nicht-Interrupt-Tasks (NI-Tasks)

5.2.1. Interrupt-Tasks (I1-Tasks)

Sie haben die hochste Prioritdt. Wenn das entsprechende Interrupt-Ereignis auftritt,
wird die Haupt-Prozedur des unter der Interrupt-Task installierten Programms einmal
aufgerufen. Das Programm, also die Haupt-Prozedur, bestimmt selbst, wann es die
Kontrolle an das Betriebssystem zurtickgibt.

Die Prioritét der II-Tasks untereinander wird durch die Hardware des MAX-PC
weitgehend festgel egt.

Bei der Installation einer Interrupt-Task kann die Interrupt-Nummer mit angegeben
werden, wenn sie nicht durch das Programm fest vorgegeben ist. Sie entspricht nicht
der Interrupt-Vektor-Nummer. Im folgenden wird einfach von Interrupt Xxx
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gesprochen, wenn die Interrupt-Nummer gemeint ist. In Kapitel 10.24.4. finden Sie
eine Zusammenstellung aller lokalen Interrupts auf dem MAX-PC.

5.2.2. Timer-Tasks (TI-Tasks)

Die Hauptprozedur einer TI-Task wird vom Betriebssystem in festen einstellbaren
Zeitintervallen aufgerufen. Nach einer vom Benutzer angegebenen Anzahl von
Aufrufen wird die Task automatisch deaktiviert, sofern die Anzahl der Aufrufe nicht
auf "unendlich" gestellt wurde. Der erste Aufruf einer TI-Task kann sofort nach ihrer
Aktivierung erfolgen oder erst nach ener einstellbaren Verzégerungszeit. Alle
Zeitangaben, die zur Steuerung einer TI-Task bendtigt werden, werden dem
Betriebssystem beim Aktivieren as "Zeitplan® U0Ubergeben. Falls mehrere
Aktivierungs-Befehle gegeben werden, wéhrend die zu aktivierende Task noch nicht
aktiv ist, wird nur die letzte Aktivierung ausgefiihrt. Falls eine Task bereits aktiv ist
und weitere Aktivierungs-Befehle gesendet werden, dann wird der letzte
Aktivierungs-Befehl zwischengespeichert und nach Beendigung der Task ausgefiihrt.

Alle TI-Tasks werden von dem sogenannten TI-Task-Scheduler aufgerufen, der mit
TIMER-C arbeitet und in festen Zeitintervalen (standardmaldig 1 ms) angesprochen
wird. Dieses Zeitintervall wird as"Timer-Tic" bezeichnet, auf den sich ale TI-Tasks
beziehen. Der Zeitplan der TI-Tasks, der beim Aktivieren tbergeben wird, wird in
Vielfachen des Timer-Tics angegeben. Um den Task-Scheduler miissen Sie sich im
tbrigen nicht weiter kimmern. Er wird automatisch eingerichtet, sobald die erste Tl-
Task installiert wird. Wenn Sie den Standard Timer-Tic von 1 ms verdndern wollen,
missen Sie das vor Installation der ersten TlI-Task tun (durch Anderung von
Betriebssystemparameter 316).

Die TlI-Tasks haben untereinander eine einstellbare Prioritét, die bestimmt, welche
Task gestartet wird, falls der Aufruf zweier TI-Tasks zeitlich zusammenfallt. Es ist
auch moglich, einer TI-Task einmalig die hochste Prioritdt zuzuordnen, so dass sie
auf jeden Fal als nachste TI-Task an die Reihe kommt, danach aber regulér
weiterbearbeitet wird. Wenn eine TI-Task nicht zum vorgesehenen Zeitpunkt
aufgerufen werden konnte, weil noch eine andere TI-Task lief oder eine TI-Task mit
hoherer Prioritdt zum selben Zeitpunkt gestartet werden sollte, wird der Aufruf spéter
nachgeholt. Auch wenn mehrere Aufrufe hintereinander nicht bearbeitet werden
konnten, geht keiner davon verloren. Sie werden alle nachgeholt, sobald die Tasks
mit hoherer Prioritét ihre Aufrufe beendet haben. Wenn der Aufruf einer Tl-Task
aber Uber einen einstellbaren Zeitraum (Betriebssystemparameter 324) hinaus
verzogert wird, [6st das Betriebssystem einen Error-Request (Interrupt mit Ubergabe
eines Fehlercodes) zum Host-PC aus.
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Bitte beachten Se, dass sich TlI-Tasks gegenseitig nicht unterbrechen. Eine laufende
TI-Task wird immer erst beendet, bevor eine andere an die Reithe kommt, unabhéngig
von der Prioritat. .

TI-Tasks bestimmen ebenso wie Il-Tasks salbst, wann sie die Kontrolle an das
Betriebssystem zurlickgeben. Tl-Tasks haben eine niedrigere Prioritdt as Il-Tasks
und kdnnen von diesen unterbrochen werden.

5.2.3. Nicht-Interrupt Tasks (NI-Tasks)

Sie haben die niedrigste Prioritét. Sie konnen von Il- und TI-Tasks unterbrochen
werden. NI-Tasks werden in einer vom Anwender festgelegten Reihenfolge auf-
gerufen. Die Haufigkeit, mit der eine NI-Task aufgerufen wird, kann dadurch erhoht
werden, dass sie mehrfach aktiviert wird. Dadurch &ndert sich aber nur ihre Aufruf-
frequenz relativ zu anderen NI-Tasks. Auch NI-Tasks bestimmen selbst, wann sie die
Kontrolle an das Betriebssystem zurtickgeben.

Eine Priorité im herkdmmlichen Sinne von NI-Tasks untereinander existiert nicht,
weil NI-Tasks vom Betriebssystem einfach in einer bestimmten Rehenfolge
aufgerufen werden, die durch die Reihenfolge ihrer Aktivierung gegeben ist. Da aber
NI-Tasks auch mehrfach aktiviert werden kénnen, kann man sagen, dass eine haufig
aktivierte NI-Task statistisch auch haufiger aufgerufen wird und damit eine héhere
Bedeutung hat.

Auch bel NI-Tasks besteht die Mdglichkeit, eine bestimmte Task voribergehend als
die néchste Aufzurufende in der Reihenfolge ganz nach vorne zu schieben, so dass
sie in jedem Fall als néchste NI-Task an der Relhe ist. Falls gerade eine NI-Task
lauft, so wird damit gewartet, bis diese die Kontrolle an das Betriebssystem
zurtickgegeben hat.

5.3. Daten- und Parameterbereich

Bei der Installation eines Programms unter einer Task bekommt diese Task einen
Datenbereich und einen Parameterbereich zugewiesen. Die Grofe dieser beiden
Bereiche wird vom Programm selbst, die des Datenbereichs kann auch beim
Installieren festgelegt werden. Beide Bereiche sind spéter nicht mehr &nderbar. Sie
konnen auch die Lange 0 haben. Sie sind voneinander unabhéngige, lineare, durch-
gangige Bereiche. Sie unterscheiden sich durch ihre maximal erlaubte Grole und
durch die Art, wie auf ihre Inhalte zugegriffen wird.
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5.3.1. Datenbereich

Der Zugriff auf den Datenbereich geschieht Uber Bibliotheksfunktionen unter
Angabe der Tasknummer und des Offsets (in Bytes) bezogen auf den Anfang des
Datenbereichs.

Der Datenbereich ist nicht segmentiert, so dass auch Speicherbereiche oberhalb 1 MB
vom Betriebssystem genutzt werden koénnen, seine Grof3e ist nicht beschrankt. Er
eignet sich also besonders fur fortlaufende Daten, wie sie zum Beispiel bel einem
M essdatenerfassungsprogramm anfallen.

Der Datenbereich kann entweder im Programm selbst oder bel der Installation vom
Betriebssystem reserviert werden.

Ist der Datenbereich im Programm enthalten, so ist seine Grof3e fest und kann nicht
geandert werden (Bit-8 und Bit-9 in den PDT-Flags = 1, MAXPDT_DATA_IN-
_PROG, MAXPDT_FIXED_DATASIZE). Ublicherweise ist der Datenbereich in
diesem Fall as Array oder Struktur Teil der globalen Variablen des Programms und
kann innerhalb des Programms mit normalen Variablenzugriffen benutzt werden.
Seine Anfangsadresse und Groéf3e missen in die PDT eingetragen werden (ulDataAdr
und ulDataSize).

Wird der Datenbereich vom Betriebssystem reserviert, gibt es mehrere
Mo6glichkeiten, seine Grof3e festzul egen:

» Das Programm legt die Grofe des Datenbereichs auf den in der PDT als Grole
eingetragenen Wert fest (Bit-9 in den PDT-Fags = 1, MAXPDT_FIXED _DATA-
SIZE)

» Die Grofe wird erst beim Installieren angegeben (Bit-9 in den PDT-Flags=0). In
diesem Fall wird im Installationsbefehl (genauer gesagt im Installationsflag, das
von SNW32 bei MAXINST oder von der Host-PC-Bibliothek bei max_trans-
fer_and_install Ubergeben wird) angegeben, ob der Eintrag in der PDT die Grole
des Datenbereich bestimmt, oder ob die Datenbereichsgrofée im Installationsbefehl
ubergeben wird. Dieses Verfahren wird zum Beispiel benutzt, um die Datenbe-
reichsgroéf3e dem aktuellen M essproblem anzupassen.

Um auf den Datenbereich zuzugreifen, der vom Betriebssystem reserviert wurde,
mussen die Bibliotheksfunktionen verwendet werden (max_get data sema,
max_release data sema, max_get data und max_set _data).
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5.3.2. Parameterbereich

Auf den Parameterbereich wird entweder direkt oder durch Bibliotheksfunktionen
unter Angabe der Tasknummer und des Offsets (in Bytes) zugegriffen. Die Grofe ist
auf 64 kB — 256 beschrankt.

Der Parameterbereich ist ein Variablenbereich, der einer Task zugeordnet, aber Uber
verschiedene Betriebssystemfunktionen auch fir andere Tasks zuganglich ist. Jede
Task kann also auf die Parameter einer anderen Task zugreifen. Uber entsprechende
PC-Bibliotheksroutinen kénnen auch vom PC aus Parameter gelesen oder veréndert
werden.

Die Parameter einer Task sind von Null beginnend byteweise durchnummeriert
(relative Adresse). Der Zugriff auf die Parameter von einer anderen Task oder vom
PC aus erfolgt immer Uber die Angabe diesser Nummer. Variablen des
Parameterbereiches, die aus mehreren Bytes bestehen (z.B. Integer-Werte), belegen
mehrere Nummern. Um auf solch einen Parameter zuzugreifen, wird immer die erste
Nummer angegeben.

Der Parameterbereich kann entweder Teil des Programms sein oder vom Betriebs-
system bei der Installierung des Programms reserviert werden. Wenn das Programm
den Parameterbereich selbst anlegt (Bit-10 in den PDT-Flags = 1,
MAXPDT_PARAMETER_IN_PROG), dann geschieht das in der Regel mit einer
Datenstruktur (STRUCT oder RECORD) im Variablenbereich. Die Adresse und die
GrolRRe dieser Struktur missen in die PDT engetragen werden (ulParAdr und
ulParSize). Innerhalb des Programms ist der Zugriff auf den Parameterbereich dann
einfach ein Zugriff auf die deklarierte Datenstruktur.

Wenn der Parameterbereich beim Installieren des Programms vom Betriebssystem
angelegt wird (MAXPDT_PARAMETER _IN_PROG nicht gesetzt), muss nur die
GrolRe des zu reservierenden Parameterbereichs in der PDT eingetragen sein. Der
Eintrag ulParAdr in der PDT muss auf Null gesetzt werden. Um auf den
Parameterbereich zugreifen zu konnen, muss das Programm mit Hilfe der
Bibliotheksfunktionen Parameter lesen (max read par xxxx) und schreiben
(max_write_par_XXxX).

Ublicherweise werden im Parameterbereich Daten zur Konfiguration des Programms
abgelegt, z.B. Abtastrate, Anzahl der zu messenden Kanéle, usw.
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5.4. Datenpuffer

Das Betriebssystem stellt ringformig organisierte Datenpuffer zur Verfiigung. Es legt
auf Anforderung einen Ringpuffer im Speicher des MAX-PC an und liefert ein
Handle zuriick, das fir alle weiteren Zugriffe auf den Puffer benutzt wird. Zur Zeit
konnen bis zu 256 voneinander unabhéngige Puffer angelegt werden.

Ein Puffer arbeitet byteorientiert nach dem FIFO-Prinzip, d.h. die zuerst in den Puffer
geschriebenen Byte werden auch als erste wieder ausgel esen.

5.5. Einige betriebssysteminterne Tasktabellen

Bel der Instalation eines Programms unter einer Task werden auf3er Daten- und
Parameterbereich auch einige Tabellen angelegt, die fir die Verwaltung notwendig
sind. Die beiden wichtigsten sind:

Programm-Deskriptor-Tabelle (PDT)
Task-Deskriptor-Tabelle (TDT)

Die Programm-Deskriptor-Tabelle (PDT) ist Teil des Programms, das auf dem MAX-
PC geladen und unter einer Task instaliert wird. Sie wird durch die Installation nicht
verandert, auch das Programm selbst darf sie zur Laufzeit nicht mehr verandern. Es
konnte ja z.B. sein, dass dasselbe Programm nochmals unter einer anderen Task
installiert wird, dann werden die Informationen auch nochmals bendtigt. Aul3erdem
greift das Betriebssystem auch zur Laufzeit auf die Tabelle zu, alerdings nur lesend.
Der Aufbau und eine genaue Erklarung der PDT finden Sie in Anhang D. Fur den
standardisierten Kopf der PDT ist in den Bibliotheken die Struktur
MAX_PDT_HEAD definiert.

Die Task-Deskriptor-Tabelle (TDT) ist der jeweiligen Task zugeordnet. Sie enthalt
praktisch alle Informationen Uber die Task, Uber das unter der Task instalierte
Programm, z.B. auch die Adresse der PDT, und weitere Parameter, die vorwiegend
zur Laufzeit benutzt werden. Die TDT steht direkt vor dem Parameterbereich der
Task. Wenn der Parameterbereich im Programm enthalten ist, muss auch der Platz fir
die TDT im Programm reserviert werden. Dazu steht in den Echtzeitbibliotheken die
Struktur MAX_TDT_TYPE zur Verfigung, mit deren Hilfe auch einfach auf die
verschiedenen TDT-Eintrage zugegriffen werden kann. Es werden auf3erdem weitere
Informationen wie Interruptnummer und Tasknummer in dieser Tabelle gehalten.
Eine ausfiihrliche Beschreibung der TDT finden Siein Anhang E.
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5.6. Allgemeine Hinweise zur Programmierung

5.6.1. Unterschiede zur PC-Programmierung

Die wesentlichen Unterschiede zur PC-Programmierung ergeben sich aus der
Struktur des Betriebssystems.

OsX ist ein sogenanntes Multi-Tasking Betriebssystem, das es erlaubt, mehrere Tasks
»gleichzeitig® auszufihren. Ein Scheduler des Betriebssystems teilt dazu den
einzelnen Tasks Rechenzeit zu. Wird eine Task vom Scheduler aktiviert, ruft es
dessen Hauptprozedur auf.

Ist die Hauptprozedur abgearbeitet, gibt das Programm die Kontrolle an den
Scheduler zurtick, d.h. an das Betriebssystem. Je nach Task-Typ kann eine Task auch
wahrend der Ausfihrung von einer héher priorisierten Task unterbrochen werden
(siehe Kap. 5.3.). Abhangig vom Task-Typ wird das Programm automatisch spater
nochmals oder mehrmals wieder aufgerufen. Welcher Scheduler verwendet wird,
wird festgelegt durch den Typ der Task, unter dem das Programm installiert wird.

Im Gegensatz zur Hauptprozedur wird die sogenannte Auto-Init-Prozedur nur einmal
nach der Installation aufgerufen.

Die Prozedur, die bel einem DOS-Programm die Hauptprozedur ist (main) wird vom
Betriebssystem des MAX-PC nur zum Zeitpunkt der Installation einmal aufgerufen.
Sie hat die Aufgabe, die PDT zu initialisieren und dem Betriebssystem bekannt zu
machen (max_init_program). Dieser Teil wird als PREPARE bezeichnet.

Im Unterschied zur DOS Programmierung missen Sie sich beim Erstellen von
Echtzeitprogrammen selbst um die "Anmeldung” des Programms kiimmern, da die
Compiler keine Informationen Uber das Betriebssystem des MAX-PC haben, um die
notwendigen Tabellen selbst anzulegen. Das erledigen Sie, wie schon erwahnt, im
PREPARE-Tell des Programms. Achten Sie unbedingt darauf, dass ale Eintrage in
der PDT zu lhrem Programm passen.
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5.6.2. Warten auf Ereignisse

Viele DOS-Programme verbringen den grofdten Teil der Zeit damit, auf Eingaben
vom Benutzer zu warten. Unter DOS ist das kein Problem. Da die gesamte
Rechenleistung ohnehin nur einem Programm zur Verfigung steht, kann dieses
Programm die Tastatur einfach in einer Schleife abfragen und erst dann etwas tun,
wenn eine Taste gedriickt ist.

Ganz anders sieht das im Multi-Tasking Betrieb des MAX-PC aus. Wenn eine Task
auf das Schlief3en eines Schalters oder auf das Eintreffen eines Zeichens an einer
Schnittstelle warten muss, bevor sie fortfahren kann, dann darf das nicht in einer
Schleife wie bei DOS geschehen. In diesem Fall wirde nicht nur die eine Task,
sondern alle anderen Tasks (zumindest ale NI-Tasks) blockiert und k&men nicht an
die Reihe. Statt einer direkten Schleife sollten Sie fir die Abfrage eine NI-Task
verwenden. Prifen sie, ob das erwartete Ereignis eingetreten ist. Wenn ja, kbnnen Sie
entsprechend der Aufgabenstellung fortfahren. Wenn das Ereignis noch nicht
eingetreten ist, sollten Sie die NI-Task beenden und beim n&chsten Durchlauf erneut
prufen, ob das Ereignis, eingetreten ist.

Beispid:
Eine Task soll Programmteil | abarbeiten und anschlief3end warten, bis ein Schalter

geschlossen ist. Dann soll Programmteil 11 abgearbeitet werden und wieder von vorne
begonnen werden. In einem klassischen DOS Programm sdhe das dann so aus:

1. Programmtell | ausfihren

2. Schleife bis Schalter geschlossen
3. Programmteil |1 ausftihren

4. Springe zu 1.

AlsNI-Task koénnte das Programm wie folgt aussehen:
Start-Prozedur oder Auto-Init Prozedur:
Statusvariable = 1 setzen
Haupt-Prozedur:

1. Statusvariable prifen
a) Status = 1. Weiter bei 2.1
b) Status = 2: Weiter bel 3.1

2.1. Programmteil | ausfihren
2.2. Statusvariable = 2 setzen
2.3. Hauptprozedur verlassen (oder bel 3.1 weiter)
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3.1. Schalter prifen
a) Schalter offen: Hauptprozedur beenden
b) Schalter geschlossen: Weiter bei 3.2.
3.2. Programmiteil 11 ausfihren
3.3. Statusvariable = 1 setzen
3.4. Hauptprozedur verlassen

Die Reaktionszeit auf das Schlief3en des Schalters ist in diesem Beispiel abhéngig
davon, wie stark der MAX-PC mit anderen Tasks ausgelastet ist, also letztlich davon,
wie oft die NI-Task aufgerufen wird. Wenn Sie sehr schnell (im
Mikrosekundenbereich) auf das Schlief3en des Schalters reagieren missen, sollten Sie
dafiir sorgen, dass der Schalter einen Interrupt auslést und den Programmtell 11 in
einer Interrupt-Task erledigen.

5.6.3. Ermitteln der eigenen Tasknummer

Es gibt Félle, in denen eine Task bestimmen muss, unter welcher Tasknummer sie
selbst installiert ist, zum Beispiel dann, wenn mit einem Systemaufruf Daten in den
Datenbereich geschrieben werden sollen (max_set_data). Je nach Installation der
Task gibt es eine oder zwei Moglichkeiten, die Tasknummer zu bestimmen.

Wenn der Parameterbereich Teil des Programms ist, dann ist zwingend auch die
Task-Deskriptor-Tabelle (TDT) im Programm enthalten. Die Tasknummer steht als
Eintrag in der TDT. Sie kénnen die Tasknummer direkt aus dem Eintrag usTaskNo
der Struktur MAX_TDT_TYPE lesen.

In Fallen, in denen der Parameterbereich nicht vom Programm selbst, sondern vom
Betriebssystem vergeben wird, kann die Tasknummer nicht aus der TDT ermittelt
werden, dadie TDT in diesem Fall nur unter Angabe der Tasknummer zugreifbar ist.
Fir diesen Fall liefern die Funktionen max_entry proc und max_entry func die
Tasknummer zurick.

5.6.4. Verwenden von Flieltkommaoper ationen

Die Verwendung von Fliel3kommaoperationen unterliegt bei der Erstellung von
Echtzeitprogrammen zwei Einschrénkungen.

Die Emulation des Coprozessors ist nicht reentrant. Das heifdt, dass eine laufende
Berechnung nicht von einer Funktion unterbrochen werden darf, die ebenfals
Fliel3)kommaoperationen enthalt. Sicherheitshalber sollten deshalb bei MAX-PCs
ohne Coprozessor keine Flie(kommaberechnungen in Interrupt-Prozeduren bzw. in
Prozeduren, die vom PC aus aufgerufen werden, enthaten sein. In der
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Programmiersprache C qilt zusédtzlich die Einschrénkung, dass innerhab von
Prozeduren, die mit max_entry_proc oder max_entry_func beginnen, keine Flief3-
kommaoperationen erlaubt sind. Statt dessen missen die Berechnungen in einer
eigenen (lokalen) Prozedur durchgefihrt werden, die nicht mit max_entry_proc oder
max_entry func beginnt (und auch nicht in die PDT eingetragen wird). Diese
Prozedur kann dann beliebig aufgerufen werden.

Beispid:

void fp_calculations (void)

... I * beliebige Berechnungen */
}
void xyz (void)
{

max_entry_proc();

fp_cal cul ations();

ﬁﬁk_exit_proc();

}

Beachten Se, dass bereits die Zuweisung einer Flieltkommazahl eine Fliel}komma-
operation ist, flr die alle oben beschriebenen Einschrankungen gelten.

5.6.5. Objektorientierte Programmierung, dynamische
Datenobjekte

Die Erstellung von objektorientierten Programmen mit C++ oder Pascal ist
grundsédtzlich moglich. Da aber die dynamische Speicherverwaltung (New,
Dispose,...) von C++ bzw. Pasca auf dem MAX-PC nicht unterstiitzt wird, missen
alle Objekte statisch deklariert werden, durfen aso nicht auf dem Heap liegen.
Achten Sie unbedingt darauf, dass auch die 'Vorfahren' eines Objektes keine
dynamischen Speicherzugriffe (New, Disposg, ...) enthalten dirfen.



Das Multi-Tasking Betriebssystem OsX Installation von Programmen 5-13

5.7. Installation von Programmen

Ein Anwendungsprogramm, das von OsX ausgefihrt werden soll, muss zundchst in
das RAM des MAX-PC geladen und anschlief3end installiert werden.

Zur komfortablen Installation der Programme konnen Sie das Hilfsprogramm
" SNW32"
nutzen.

Wenn Sie die Programme aus lhrem eigenen PC-Programm heraus installieren
wollen, stehen dafiir Funktionen in der PC-Bibliothek zur Verfigung. Mehr dartiber
erfahren Siein Kapitel 6.

On-board-Echtzeitprogrammdateien fir OsX mit der Erweiterung ".EXE" dirfen
nicht auf dem PC gestartet werden und umgekehrt fir den PC geschriebene
Programme nicht auf den MAX-PC geladen wer den.

Aulerdem kann eine Liste zu installierender ROM-Programme im Flash-ROM
abgelegt werden, die nach dem Einschalten des MAX-PC automatisch abgearbeitet
wird.

5.7.1. Mehrfachinstallation von Echtzeitprogrammen

Die mehrfache Installation eines Programms bedeutet, dass der Programmcode nur
einma im RAM des MAX-PC vorhanden ist. Jede Instanz eines mehrfach
installierten Programms hat jedoch ihre eigene Tasknummer, sowie ihren eigenen
Parameter- und Datenbereich. Dies hat den Vorteil, dass weniger RAM-Speicher
bendtigt wird. Bei der Programmierung muissen jedoch einige Punkte beachtet
werden.

In den Flags der Programm-Deskriptor-Tabelle (PDT) des Echtzeitprogramms dirfen
die Flags MAXPDT_DATA _IN_PROG und MAXPDT_PARAMETER_IN_PROG
nicht gesetzt sein (s. Anhang D). Dies bewirkt, dass der Parameter- und Datenbereich
nicht vom Programm selbst, sondern vom Betriebssystem reserviert wird. Da dann
Parameter- bzw. Datenbereich vom Programmcode getrennt sind, kann im Programm
nicht direkt auf den eigenen Parameter- bzw. Datenbereich zugegriffen werden. Statt
dessen mussen die Bibliotheksfunktionen dazu verwendet werden (z.B.
max_read _par_uchar oder max_set_data).

Die PDT-Angabe 'Anfangsadresse Parameterbereich’ wird in diesem Fall nicht
ausgewertet. Dadurch ist eine Verenbarung ener Variablen, die den
Parameterbereich bildet, Uberfliissig.

5
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Wenn in den globaen Prozeduren des Programms Funktionsaufrufe erfolgen, bel
denen die Angabe der Tasknummer erforderlich ist, kann die Tasknummer durch den
Rickgabewert von max_entry_proc bzw. max_entry_func ermittelt werden.

Die Mehrfachinstallation eines Programms kann nicht mit max_transfer_and_install
geschehen, sondern erfordert zwei Schritte:

1. Laden des Programmcodes in das RAM des MAX-PC mit der Funktion
max_transfer_program. Die Funktion liefert die Start-Adresse zurick.

2. Anschlieffend konnen mit der Funktion max_install task unter Angabe der Task-
nummer mehrere Instanzen des Programms erzeugt werden. Dazu Ubergeben Sie
die von max_transfer_program gelieferte Start-Adresse an max_install_task.

5.8. Installieren eines neuen Betriebssystems

Nach einem Reset der Trégerkarte bzw. des MAX-PC ist zun&chst immer das
sogenannte ‘Mini-Betriebssystem im ROM des MAX-PC aktiv. Es dient im
wesentlichen zum Laden und Aktivieren eines vollstandigen Betriebssystems und zu
Debugging-Zwecken (z.B. Post-mortem-Analyse nach Programmabsturz). Das Mini-
Betriebssystem arbeitet ohne Verwendung von RAM und Interrupts und beherrscht
nur einige Makrobefehle.

Neben dem Mini-Betriebssystem enthdt das ROM des MAX-PC ein vollstandiges
Betriebssystem (im folgenden 'ROM-Betriebssystem’ genannt), das nach einem Reset
erst aktiviert werden muss (Ausnahme: Ist der MAX-PC per serieller Ankopplung mit
einem Host-PC verbunden bzw. sind RxD und TxD der seriellen Schnittstelle
kurzgeschlossen, wird das ROM-Betriebssystem automatisch aktiviert). Aus
Geschwindigkeitsgrinden wird dieses Betriebssystem vom ROM ins RAM kopiert
und dann gestartet. Das Aktivieren geschieht durch die Funktion max_|load _osx oder
aus SNW32 im Assistenten zum jewelligegn MAX-PC. Ein Update des
Betriebssystemsim ROM kann mit SNW32 vorgenommen werden.

Das Betriebssystem des MAX-PC kann statt aus dem ROM auch vom Host-PC aus
ins RAM des MAX-PC geladen werden. Auch dieser Vorgang kann sehr einfach und
schnell mit der Bibliotheksfunktion max_load_osx und von SNW32 (unter Angabe
des Namens einer Datei, die ein Betriebssystem enthélt) erledigt werden. Wenn das
Betriebssystem lauft, besteht kein Unterschied, ob es aus dem ROM oder vom Host-
PC geladen wurde. Die Bibliotheken enthalten Funktionen, mit denen ermittelt
werden kann, welcher Typ und welche Version des Betriebssystems aktuell auf dem
MAX-PC lauft.
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Der Name der Betriebssystemdatei enthdt Versionsinformationen und ist wie folgt
aufgebaut:

Xx-za.nnR Neues Betriebssystem
X = 1: MAX-PC X-MAX-1, x=E: MAX-PC X-MAX-E
z=Zahl 0 bis9 (Version), a= Buchstabe A bisZ (Revision),
nn = |fd. Nr. des Betriebssystems)

Das Programm SNW32 sowie die Bibliotheksfunktion max_load osx bieten die
Moglichkeit, das jewells aktuellste Betriebssystem zu laden. Dazu muss bei
max_load_osx als Name MAX1 NEWEST_OSX angegeben werden. Aus mehreren
Im Verzeichnis 'OSX" stehenden Betriebssystem-Dateien wird dann automatisch die
neueste Version geladen.

5.9. Aufbau desRAM-Bereichsdes MAX-PC

Das Betriebssystem residiert in den unteren 64 kByte. Die Interrupt-Vektor-Tabelle
beginnt ab Adresse 0 und belegt 1 kByte. Nach einem Hardware-Reset und der
Aktivierung des Betriebssystems kénnen Sie die Grenzen des noch freien RAM vom
MAX-PC lesen (max_get_ram_info). Die Grenzen stehen im Parameterbereich des
Betriebssystems, also der Task O (siehe Anhang F). Es werden immer physikalische
32-Bit-Adressen geliefert. Wenn ein Programm auf den MAX-PC geladen und
installiert wird, wird die untere bzw. obere Grenze des freilen RAM entsprechend der
GroRRe des Programms und gegebenenfalls der Grofe des Parameter- und
Datenbereichs der gerade installierten Task verandert, also nach oben verschoben.
Auch bestimmte Aktionen des Betriebssystems belegen zusétzlich etwas
Speicherplatz.

Bei der aktuellen Version des Betriebssystems, das im Real Mode arbeitet, wird von
den Anwendungsprogrammen erwartet, dass sie ebenfalls im Real Mode arbeiten.
Nur die unteren 1 MByte des Speichers konnen aso fir Programme genutzt werden.
Parameter- und Datenbereiche konnen auch im dartber hinausgehenden Bereich
liegen (je nach Speicherausbau z.B. bis 32 MByte).
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5.10. Parameter bereich des Betriebssystems

Das Betriebssystem selbst ist ebenfalls eine Task auf dem MAX-PC: Task 0. Damit
stehen alle Taskbefehle auch fur den Zugriff auf die Strukturen des Betriebssystems
zur Verfigung. Das Betriebssystem hat dementsprechend auch einen egenen
Parameterbereich, der teilweise auch fir den Anwender von Interesse sein kann. Hier
nicht erklarte bzw. reservierte Parameter durfen auf keinen Fall verandert werden.

Details zu den Parametern finden Sieim Anhang F.

5.11. Allgemeines zu den Programmbeispielen

Im folgenden soll an einfachen Programmbeispielen in Borland-Pascal und C++
gezeigt werden, wie Programme in Hochsprachen erstellt werden. Alle Programme
finden Sie auch auf der mitgelieferten SORCUS-CD (oder auf unserer Homepage
www.sorcus.com). Um erste Eindriicke zu sammeln, ist es hilfreich, wenn Sie zuerst
ein wenig mit diesen Programmen experimentieren.

Die hier beschriebenen Programme lassen lediglich die Leuchtdiode auf dem MAX-
PC blinken, einmal als NI-Task und einmal als II-Task. Es wird kein Datenbereich
benutzt.

Als Entwicklungsumgebung kdnnen Sie Borland-Pascal fur DOS oder Borland C++
oder RTDS (Kapitel 9) verwenden.

5.11.1. Programmbeispiele fir Borland-Pascal

5.11.1.1. NI-Task in Borland-Pascal

Das folgende Programmbeispiel zeigt das Blink-LED Programm als NI-Task. Sie
finden das kompl ette Programm im Sourcecode unter den Namen "LED_NI.PAS" auf
der mitgelieferten SORCUS-CD.

{ SF+} { FAR Calls ! }
{$N-} { No Coprocessor }

{$E-} { No Enul ation (application specific) }
{$R} { No Range- Check }

{$S-} { No Stack- Checking }

{$1-} { No | O Checking }

{sVv-} { No strict var string check}

{$M 1024, 0, 0} { Stack und Heap auf M ninmm}

uses
Maxli b, X error, nmaxtype, maxdefs, naxndd;
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{ the program uses the follow ng SORCUS units

Max!i b - all functions and procedure decl arations
X error - defined error nessage constants
maxtype - all type definitions used in the library
maxdefs - various constant definitions
maxndd - needed for MDDs: It defines CPS-types and constants
}
{ constant definitions }
const
PROGRAMM _NUMBER : WORD = $9000;
VERSI ON : char ='1";
REVISION : char ='C;
SRQ ERROR : WWORD = $8182;
type
{ program descriptor table }
pdt _type = RECORD
r cHead ;. MAX_PDT_HEAD,; { standard PDT header }
mai n_proc : PO NTER { pointer to proc. 0 }
auto_init : PO NTER; { pointer to proc. 1 }
start : PO NTER; { pointer to proc. 2 (optional) }
st op : PO NTER; { pointer to proc. 3 (optional) }
end;
{ paraneter area (is part of the program
because PDT-flag MAXPDT_PARAMETER IN PROG is set) }
par anet er _type = RECORD
rcTDT . MAX_TDT_TYPE ; { must be before the parameter area }
{ Ofset 0: }
Error : MAX_ERROR; { error code if error occurs }
usLedState : WORD; { status of LED: 0 = off, 1 = on}
usBlinkrate : WORD; { Nunber of task calls after that the LED shall be
switched over }
usSendSR@ : WORD; { set to 1, if a SRQ has to be sent to the Host-PC,
if LEDis switched over }
usCount er ;. V\ORD; { counter variable }
{ Ofset 10: }
usSRQVsg ;. VAORD; { SRQword to be sent, if usSendSR® = 1}
usHost No : V\ORD; { nunmber of Host-PC, to that the SRQ has to be sent }
hMysel f : MAXMODHND; { handl e of own CPU }
hHost ;. MAXMODHND; { handl e of own Host }
{ Ofset 20: }
rcGsX . MAX_OS_ I NFO { version of GsX}
end;

{ global variables }
var
r cPDT . pdt _type;
par anet er . paraneter_type;

{****************************************************************************}

{ in case of error send srq to PC }
PRCCEDURE Er r or Handl er ;
begi n

paraneter.Error := max_send_srq (paraneter. hHost, 0, SRQ ERROR);
end,

{****************************************************************************}

{ Init task paraneter }
PROCEDURE Autolnit; far;
begi n

max_ent ry_proc;

paranet er. usBlinkrate : = 8000;

par anet er . usCount er = 0;

par anet er . usSendSRQs = 0;

par armet er . usSRQVEg = $9190;

par anet er . usHost No = 1, { PC connected via PCl }

par anet er. Error = max_init_lib(0);
if (parameter.Error = ERR OK) then begin
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{ get a handle for the X-MAX-1 }
paraneter. Error := max_connect_cpu (0, MAX_MYSELF, O,
paraneter.rcGsX, paraneter. hMself);

if (paraneter.Error = ERR_OK) then
paranmeter.Error := max_l ed_of f (paraneter.hMself);
paranet er. usLedState : = 0; { Led is switched off }

end,
max_exit_proc;
end,

{****************************************************************************

{ main procedure of the task (called automatically by OsX after activating the task) }
PRCCEDURE Mai nProc; far;
begi n

max_entry_proc;

I nc(par anet er. usCounter);

i f (paraneter.usCounter > paraneter.usBlinkrate) then begin

if (paraneter.usLedState = 0) then begin
max_| ed_on( paraneter. hMsel f);

paraneter.usLedState := 1;

end

el se begin
max_| ed_of f (par amet er. hMysel f) ;
paraneter.usLedState : = O;

end;

par anet er. usCounter := O;

{ transmt srq to the host pc if paraneter usSendSR® is set }
if (paraneter.usSendSR@® <> 0) then
max_send_srq (paraneter. hHost, 0, paraneter.usSRQVsQ);
end;
max_exit_proc;
end;

{****************************************************************************}

{ Start the task }
PROCEDURE Start; far;
var
usTask : WORD,
Dummy : MAX_OS_I NFO
begi n
usTask := max_entry_proc;
{ get a handle for the host PC (to send SR(s) }
par anet er. Error max_connect _cpu (paraneter.usHost No, 0, 0, Dummy, paraneter. hHost);
par anet er. Error max_wakeup_ni _task (paraneter. hMWself, usTask, 1);
max_exit_proc;
end;

****************************************************************************}

{ Stop the task }
PROCEDURE St op; far;
var
usTask : WORD;
begi n
usTask : = max_entry_proc;
paraneter. Error := max_sl eep_task (paraneter. hMyself, usTask);
max_exit_proc;
end;

{****************************************************************************}

begi n
{ the PDT-flags determ ne the task-type and
information how the data and paraneter area are allocated }
r cPDT. r cHead. usFl ags = MAX_ NI _TASK +
MAXPDT_PARAMETER_I N_PROG { paraneter are part of the
program }

{ interrupt source (0 for N -tasks) }
r cPDT. r cHead. usl nt err upt = 0;
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{ the program nunber identifies the program uniquely }
r cPDT. r cHead. usPr ogNo : = PROGRAVM_NUMBER;

{ nunber of global task procedures in the PDT }
r cPDT. r cHead. usPr ocedur es ;= (sizeof (rcPDT) - sizeof (MAX PDT_HEAD)) div 4;

{ the following lines are just for docurmentation and information purpose }
r cPDT. r cHead. ucType 1; { always ! }
r cPDT. r cHead. ucSi ze si zeof (MAX_PDT_HEAD) ;

r cPDT. r cHead. cVer si on VERSI ON;

r cPDT. r cHead. cRevi si on REVI SI ON;

r cPDT. r cHead. ucCPU MAX_CPU486;
r cPDT. r cHead. ucCoPr oc _NOCOPRCC,

r cPDT. r cHead. ucLanguage
r cPDT. r cHead. ucProgType
r cPDT. r cHead. ul Res1
r cPDT. r cHead. ul Res2
r cPDT. r cHead. ul Hyper Adr

MAXRT LANGUAGE_PAS;
0; { not used }

0;
0;
0 { feature not avail able yet }
{ address and size of the tasks data area

only when MAXPDT_DATA IN PROG is set in PDT-flags }

r cPDT. r cHead. ul Dat aAdr = 0;
r cPDT. r cHead. ul Dat aSi ze = 0;

{ address and size of the tasks paraneter area

only when MAXPDT_PARAMETER IN PROG is set in PDT-flags }
rcPDT. rcHead. ul Par Adr : = nax_get _physi cal _addr ( @araneter) + sizeof (MAX_TDT_TYPE);
r cPDT. r cHead. usPar Si ze : = si zeof (paraneter) - sizeof (MAX_TDT_TYPE);

{ initialize global procedure addresses in PDT }

r cPDT. mai n_pr oc = @i nProc;
rcPDT. auto_init = @wutolnit;
rcPDT. start = @tart;
r cPDT. st op = @Bt op;

{ transfer PDT |nf0rmat|on to the GsX }
max_i nit_program (@ cPDT) ;
end.

Da das Programm insgesamt umfangreich kommentiert ist, soll jetzt nur noch auf
Besonderheiten eingegangen werden.

Als erstes werden die SORCUS-Units eingebunden. Diese Units enthalten die in
Kapitel 6 beschriebenen Funktionen und Definitionen Anschlief3end wird die PDT
deklariert. Sie sehen am Ende der PDT, dass das Programm vier globale Prozeduren
enthalt.

AulRerdem wird noch ein Record vereinbart, der die Parameter enthdlt. Die Parameter
werden aso lokal im Programm gehalten, der Parameterbereich wird nicht vom
Betriebssystem reserviert. Beachten Sie bitte, dass vor den eigentlichen Parametern
Platz fir die TDT reserviert wird.

Alle globalen (aso in der PDT aufgefihrten Prozeduren) beginnen mit
max_entry_proc und enden mit max_exit_proc. Dadurch ist sichergestellt, dass alle
Prozessor-Register gesichert und fur die Prozedur richtig eingestellt werden.

In der "Auto-Init-Prozedur" werden die Parameter initialisiert, Handle geholt und die
LED ausgeschaltet. Der Teil, der zwischen "begin” und "end." steht, enthélt in einem
"normalen" Pascal Programm das eigentliche Hauptprogramm. Dieser Teil wird
wahrend der Installierung abgearbeitet. Er sorgt daflir, dass die PDT initialisiert wird
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und dem MAX-PC Betriebssystem die Adresse der PDT mitgeteilt wird
(max_init_program), beachten Sie bitte die Einstellung der PDT-Flags.

5.11.1.2. Installation der NI-Task

Nachdem das Programm "LED_ NI.PAS' einwandfrei Ubersetzt und die Datei
"LED_NI.EXE" erzeugt wurde, kann das Programm auf den MAX-PC geladen und
gestartet werden. Geben Sie dazu bitte folgende Installationsdatei mit Hilfe von
SNW32 ein, und laden Sie diese Datel. Sie kdnnen auch die Beispielinstallationsdatei
"LED_NI.INS" benutzen.

; Beispielinstallation: LED Blinken als N -Task (ohne Interrupt)

Reset einer MAX-Tréagerkarte
MAXRESET boar d=0

MAX- PC anwahl en und Sl ot - Layer- Nunmer einstellen
MAXCONNECTCPU boar d=0 sl ot=1 | ayer=0

. Osx auf MAX-PC | aden
MAXLOADCSX 0SX=" ROM

; Programmummer 9000h unter Tasknummer 21h installieren
MAXI NST fil e="LED_N .EXE'" no=9000 task=21 tasktype=MAX_ NI _TASK irqg=0 | evel =0
dat asi ze=0 autoi ni t

Par anet er der Task 21h setzen
; PAR-4,5 : Blinkrate der LED => 1000h

MAXPAR t ask=21 start=4 para=00 10

; Durch Aufruf der Start-Prozedur Progranm starten (Proz. 2)
MAXPROC t ask=21 proc=2

Diese Installationsdatel installiert die NI-Task, stellt die Blinkrate ein und startet das
Programm durch Aufruf der Prozedur 2.
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5.11.1.3. 1l-Task in Borland-Pascal

Das folgende Listing zeigt das Blink-LED Programm als 11-Task fir den MAX-PC.
Dieses Programm finden Sie auch unter dem Namen "LED I[I.PAS' auf der
mitgelieferten CD. Das Programm wird unter dem Interrupt des TIMER-A installiert.
Die Blinkrate kann in Hertz angegeben werden.

{$F+} { FARCalls ! }

{SN-} { No Coprocessor }

{ $E-} { No Enul ation (application specific) }
{SR} { No Range- Check }

{$S} { No Stack- Checking }

{s1-} { No | O Checking }

{$v-} { No strict var string check}

{$M 1024, 0, 0} { Stack und Heap auf M ninmm}

uses

Maxli b, X error, maxtype, maxdefs, maxndd;
{ the programuses the follow ng SORCUS units

Maxli b - all functions and procedure declarations
X error - defined error nessage constants
maxtype - all type definitions used in the library
maxdefs - various constant definitions
maxndd - needed for MDDs: It defines CPS-types and constants
}
{ constant definitions }
const
PROGRAMM _NUMBER : WORD = $9001;
VERSION : char ='1";
REVI SION : char ='C,
SRQ _ERROR : WORD = $8182;
type
{ program descriptor table }
pdt _type = RECORD
r cHead ;. MAX_PDT_HEAD,; { standard PDT header }
mai n_proc : PO NTER { pointer to proc. 0 }
auto_init : PO NTER { pointer to proc. 1 }
start : PO NTER; { pointer to proc. 2 (optional) }
st op : PO NTER; { pointer to proc. 3 (optional) }
end;
{ paraneter area (is part of the program
because PDT-flag MAXPDT_PARAMETER IN PROG is set) }
par anet er _type = RECORD
rcTDT : MAX_TDT_TYPE ; { must be before the parameter area }
{ Ofset 0: }

error code if error occurs }

status of LED: 0 = off, 1 = on }

Nunber of task calls after that the LED shall be
switched over }

set to 1, if a SRQ has to be sent to the Host-PC, if
LED is switched over }

Error : MAX_ERROR
usLedState : WORD,
usBlinkrate : WORD,

—~ -

usSendSR@E : WORD,

usTi mer Frequency : WORD, { timer vaule in nmultiples of 0.84 ps }
{ Ofset 10: }
usSRQVsg : V\ORD; { SRQword to be sent, if usSendSR® = 1}
usHost No . V\ORD; { nunber of Host-PC, to that the SRQ has to be sent }
hMysel f ;. MAXMODHND; { handle of own CPU }
hHost ;. MAXMODHND; { handl e of own Host }
{ Ofset 20: }
rcGsX . MAX_GOS_ | NFO { version of GsX }

end;
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{ gl obal variables }

var
r cPDT . pdt _type;
par anmet er . paraneter_type;
usTi mer Count er ;. VWORD; { global counter variable }

{****************************************************************************}

{ in case of error send srq to PC }
PRCCEDURE Er r or Handl er ;
begi n
paraneter.Error := nmax_send_srq (paraneter. hHost, 0, SRQ ERROR);
end;

{****************************************************************************}

{ Init task paraneter }
PROCEDURE Autolnit; far;
begi n
max_entry_proc;
par anet er. usBl i nkrate : = 8000;
par anet er . usTi mer Frequency := 11892; { = 100Hz (1 unit = 0, 84us)
LED blink frequency = usTi mer Frequency div usBlinkrate }

par amet er . usSendSRQs = 0;

par armet er . usSRQVEg = $9190;

par anet er . usHost No =1, { PC connected via PCl }
usTi mer Count er = 0;

par anet er. Error max_init_lib(0);
if (paraneter.Error = ERR X OK) then begin
{ get a handle for the X-MAX-1 }
paraneter.Error := max_connect_cpu (0, MAX_MYSELF, O,
paraneter.rcGCsX, paraneter.hMself);

if (paranmeter.Error = ERR OK) then
paraneter.Error := max_|led_off (paranmeter.hMself);
paranet er. usLedState : = 0; { Led is switched off }
end;
max_exit_proc;
end;

{****************************************************************************

{ main procedure of the task (called automatically by OsX after activating the task) }
PROCEDURE Mai nProc; far;
begi n
max_entry_proc;
I nc(usTi mer Counter);
{ LED blinking can be extended with a software counter }
i f (usTinmerCounter = paraneter.usBlinkrate) then begin
if (paraneter.usLedState = 0) then begin
max_| ed_on( paraneter. hMysel f);
paraneter.usLedState : = 1;
end
el se begin
max_| ed_of f (par anet er. hMysel f) ;
paraneter.usLedState := 0;
end;
usTi mer Counter := 0;
{ transmt srq to the host pc if paraneter usSendSR® is set }
if (paraneter.usSendSR@E <> 0) then
max_send_srq (paraneter. hHost, 0, paramneter.usSRQVEQ);
end;
max_exit_proc;
end;

{****************************************************************************}

{ Start the task }
PROCEDURE Start; far;
var
usTask : WORD;
Dummy : MAX_OS_I NFQ
begi n
usTask : = max_entry_proc;
{ get a handle for the host PC (to send SRQs) }
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par anet er . Error
par anet er . Error

max_connect _cpu (par aneter.usHost No, 0, O, Dummy, paraneter. hHost);
max_set _timer (paraneter.hMself, MAXL_TI MER_C,

MAX1 Tl MER_MODE_| NT, paraneter. usTi mer Frequency);
max_cl ear _int (paraneter.hMself, paraneter.rcTDT.uclnterrupt);
max_unmask_int (paraneter. hMysel f, paranmeter.rcTDT. uclnterrupt);
max_wakeup_ii _task (paraneter.hMysel f, usTask);

par anet er. Error

par anet er. Error

par anet er. Error

max_exit_proc;
end;

{****************************************************************************}

{ Stop the task }
PROCEDURE St op; far;
var
usTask : VORD;
begi n
usTask := max_entry_proc;
paraneter.Error := max_sl eep_task (paraneter. hMsel f, usTask);
max_exit_proc;
end;

{****************************************************************************}

begi n
{ the PDT-flags determ ne the task-type and
information how the data and paraneter area are allocated }
r cPDT. r cHead. usFl ags = MAX || _TASK + { paraneter are part of the program}
MAXPDT_PARAMETER | N_PROG,
{ interrupt source (0 for N -tasks) }
r cPDT. r cHead. usl nt err upt 1= MAX1_| RQ _TI MERC;
{ the program nunber identifies the program uniquely }
r cPDT. r cHead. usPr ogNo : = PROGRAVMM_NUMBER;
{ nunber of global task procedures in the PDT }
r cPDT. r cHead. usProcedur es := (sizeof (rcPDT) - sizeof (MAX_PDT_HEAD)) div 4;
{ the following lines are just for docunentation and information purpose }
r cPDT. r cHead. ucType 1; { always ! }
r cPDT. r cHead. ucSi ze si zeof (MAX_PDT_HEAD) ;

r cPDT. r cHead. cVer si on VERSI ON;

r cPDT. r cHead. cRevi si on REVI SI ON;

r cPDT. r cHead. ucCPU MAX_CPU486;
r cPDT. r cHead. ucCoPr oc NOCOPRCC,

MAXRT _LANGUAGE_PAS;
0; { not used }

r cPDT. r cHead. ucLanguage
r cPDT. r cHead. ucProgType
r cPDT. r cHead. ul Res1
r cPDT. r cHead. ul Res2
r cPDT. r cHead. ul Hyper Adr

0;
0;
0; { feature not avail able yet }

{ address and size of the tasks data area

only when MAXPDT_DATA IN PROG is set in PDT-flags }
r cPDT. r cHead. ul Dat aAdr 1= 0;
r cPDT. r cHead. ul Dat aSi ze 1= 0;

{ address and size of the tasks paraneter area

only when MAXPDT_PARAMETER IN PROG is set in PDT-flags }
r cPDT. r cHead. ul Par Adr max_get _physi cal _addr (@araneter) + sizeof (MAX_TDT_TYPE);
r cPDT. r cHead. usPar Si ze : = si zeof (parameter) - sizeof (MAX_TDT_TYPE);

{ initialize global procedure addresses in PDT }

r cPDT. mai n_pr oc = @i nProc;
rcPDT. auto_init = @wutolnit;
rcPDT. start = @tart;
r cPDT. st op = @Bt op;

{ transfer PDT |nforrrat|on to the OGsX }
max_i ni t _program (@ cPDT) ;
end.

Da auch hier das Listing ausfuhrlich kommentiert ist, soll nur auf Besonderheiten
eingegangen werden.
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Die Start-Prozedur berechnet zuerst aus der angegebenen Frequenz die Timer-Werte.
Beachten Sie bitte dabei, dass die Timer in der Regel mit einer Eingangsfrequenz von
1,1892 MHz getaktet werden, und dass jeder Timer 16 Bit breit ist. Da mit diesen
Werten "nur" Blinkfrequenzen zwischen 1,1892 MHz und 17 Hz méglich sind, wurde
der Hardware-Timer durch einen Softwarezahler erweitert. Erst wenn dieser
Softwarezéhler den Wert des Parameters usBlinkrate erreicht hat, wird die LED um-
geschaltet. Bei der Programmierung wurde darauf geachtet, dass der Timer-Wert
maoglichst grol3 ist, damit die Anzahl der Interrupts vom Timer pro Zeiteinheit
maoglichst kleinist.

Die Hauptprozedur unterscheidet sich nicht von der Hauptprozedur der NI-Task.

Die Hauptroutine darf nicht als 'interrupt'-Prozedur deklariert werden. Das durch
die interrupt-Anweisung bewirkte Retten der Register wird mit max_entry proc
erledigt, das Beenden der Prozedur mit IRET mit max_exit_proc und durch OsX.

5.11.1.4. Installation der I1-Task

Nachdem das Programm "LED_II.PAS' einwandfre CUbersetzt und die Datei
"LED _II.EXE" erzeugt wurde, kann das Programm auf den MAX-PC geladen und
gestartet werden. Geben Sie dazu bitte folgende Installationsdatei mit Hilfe von
SNW32 ein und laden Sie diese Datei. Sie kdnnen auch die Beispielinstallationsdatei
"LED_II.INS" benutzen.

; Beispielinstallation: LED-Blinken mit Timer-Interrupt (Tiner-A)

; Reset einer MAX-Tré&gerkarte
MAXRESET boar d=0

MAX- PC anwahl en und Sl ot - Layer - Nunmer ei nstellen
MAXCONNECTCPU boar d=0 sl ot=1 | ayer=0

Gsx auf MAX-PC | aden
MAXLQOADOSX osx=" ROM'

Programmunmer 9001h unter Tasknunmer 22h installieren
MAXI NST file="LED Il.EXE" no=9001 task=22 tasktype=MAX || _TASK irq=78 | evel =0
dat asi ze=0 autoinit

; Paraneter der Task 22h setzen
; PAR-4,5 : Blinkrate der LED => 1000h

ivy-\XPAR task=22 start=4 para=05 00 00 01

Durch Aufruf der Start-Prozedur Programm starten (Proz. 2)
MAXPROC t ask=22 proc=2
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DieInstallationsdatei installiert die |1-Task und aktiviert sie anschlief3end.

Beachten Sie bitte, dass dieses Programm im Gegensatz zur NI-Task nur einmal (1)
installiert werden kann, da es auch nur einen TIMER-A auf dem MAX-PC gibt. Sie
konnten al's Ubung versuchen, das vorhandene Programm unter einen anderen Namen
zu kopieren und es so zu modifizieren, dass das neue Programm z.B. den TIMER-C
benutzt.

5.11.2. Programmbeispiele fir Borland C

5.11.2.1. NI-Task in Borland C

Das folgende Programmbeispiel fur den MAX-PC zeigt das Blink-LED Programm
als NI-Task. Sie finden dieses Programm auch unter dem Namen "LED_NI.C" auf
der mitgelieferten CD. Zum Kompilieren benutzen Sie bitte die ebenfalls auf der CD
vorhandene Projektdatei "LED _NI.PRJ' (bzw. LED_NI.IDE). Bitte Uberprifen Sie
vor dem Kompilieren die eingestellten Pfade (" Options/Directories').

#pragnma option -r-

#define _RTLIB_ /1 must be defined in every real tinme
/1 program before including max_lib.h

#i ncl ude "max_Ilib. h"

#i nclude "x_error. h"

#i ncl ude "dos. h"

#i nclude "stdlib.h"

#def i ne PROGRAMM NUMBER 0x9000
#def i ne VERSI ON "1
#defi ne REVI SI ON 'C
#defi ne SRQ ERROR 0x8182

/1 PDT structure
struct pdt_type

MAX_PDT_HEAD r cHead;
voi d* MAXEXPORT mai n_pr oc;
voi d* MAXEXPORT auto_init;
/1 any nunber of user defined procedures nmay follow (optionally)
voi d* MAXEXPORT start;
voi d* MAXEXPORT st op;
} rcPDT;

/| parameter area structure
struct paraneter_type

{
MAX_TDT_TYPE rcTDT; /'l always before the first paraneter !
/1 offset O
MAX_ERROR Error; /1 Errorcode
USHORT usLedSt at e; /1 Actual state of the LED
USHORT usBl i nkr at e; /1 Controls of the blinking frequency
USHORT usSendSRGs; /] Control if SRQ should be sent with every
/1 change of the LED state
USHORT usCount er; /1 Actual Frequency counter

/1 offset 10
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USHORT usSRQVEQ; /1 SRQ nmessage to be used if usSendSR@=1
USHORT usHost No; /1 nunber of the target (PC) for srgs
MAXMODHND hMysel f; // Handl e for the CPU nodul e
MAXMODHND hHost ; /1 Handle for the PC (to send SRQs)

/1 offset 20
MAX OS | NFO rcGCsX; /1 Version info about OGsX

} parameter;

/****************************************************************************/

/1 in case of error send srq to PC
/1 this is a local procedure - no nmax_entry / max_exit nust be called
voi d ErrorHandl er(voi d)

{
}

/****************************************************************************/

/1 main procedure of the task (called automatically by OsX after activating the task)
voi d MAXEXPORT Mai nProc(voi d)

paraneter.Error = max_send_srq (paraneter.hHost, 0, SRQ ERROR);

{
max_entry_proc();
i f (++paraneter.usCounter >= paraneter.usBlinkrate) {
if (paraneter.usLedState == 0) {
max_| ed_on( paraneter. hysel f);
paraneter.usLedState = 1;
}
el se {
max_| ed_of f (par anet er. hMysel ) ;
paranet er. usLedState = 0;
}
par aret er. usCounter = 0;
/] transmt srq to the host pc if paraneter usSendSR® is set
i f (parameter.usSendSRQs)
max_send_srq (paraneter. hHost, 0, paraneter.usSRQVsQ);
}
max_exi t _proc();
}

/****************************************************************************/

/1 Init task paraneter
voi d MAXEXPORT Aut ol nit(void)

{

max_entry_proc();

par anet er . usBl i nkrate = 8000;

par anet er . usCount er = 0;

par anet er. usSendSR@ = 0;

par anet er . usSRQVsg = 0x9190;

par anet er . usHost No = 1, /1 nunber of target for SR

paraneter.Error = max_init_lib(0);
if (paraneter.Error == ERR OK) {
/1 get a handle for the X-MAX-1
paraneter. Error = max_connect_cpu (0, MAX_MYSELF, O,
&par aneter.rcCsX, &paraneter. hMWself);
if (paraneter.Error == ERR OK) {
max_| ed_of f (par anmet er. hMysel f) ;
paraneter.usLedState = 0; /1 Led is switched off
}
}
max_exi t _proc();

b
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/****************************************************************************/

/1l start the task
voi d MAXEXPORT Start (void)

{
USHORT usTask;
usTask = max_entry_proc();
/1 get a handle for the host PC (to send SR via PCl-bus)
paranet er. Error = max_connect _cpu (paraneter.usHostNo, 0, 0, NULL, &paraneter.hHost);
if (paraneter.Error == ERR OK)
paraneter. Error = max_wakeup_ni _task (paraneter.hMsel f, usTask, 1);
max_exit_proc();
}

/****************************************************************************/

/1 stop the task
voi d MAXEXPORT St op(void)

{
USHORT usTask;
usTask = max_entry_proc();
paraneter. Error = max_sl eep_task (paraneter.hMself, usTask);
max_exit_proc();
}

/****************************************************************************/

[/ initialize the Program Descriptor Table (PDT)
void main ()

/1 the PDT-flags determ ne the task-type and

/1 information how the data and paraneter area are allocated

r cPDT. r cHead. usFl ags = MAX_N _TASK + /] paranmeter are part of the program
MAXPDT _PARANMVETER | N_PROG;

/1 interrupt source (0 for N -tasks)

r cPDT. r cHead. usl nt err upt = 0;

/1 the program nunber identifies the program uniquely
r cPDT. r cHead. usPr ogNo = PROGRAMM _NUMBER;

/1 nunber of global task procedures in the PDT
r cPDT. r cHead. usProcedur es = (sizeof (rcPDT) - sizeof (MAX_PDT_HEAD)) / 4,

/1 the following lines are Just for docunmentation and infornmati on purpose

r cPDT. r cHead. ucType =1, /1 al ways !

r cPDT. r cHead. ucSi ze si zeof (MAX_PDT_HEAD) ;
r cPDT. r cHead. cVer si on VERSI ON,

r cPDT. r cHead. cRevi si on REVI SI ON,;

r cPDT. r cHead. ucCPU MAX_CPU486;

r cPDT. r cHead. ucCoPr oc _NOCOPRCC,

r cPDT. r cHead. ucLanguage MAXRT_LANGUAGE_C;

r cPDT. r cHead. ucProgType 0 /1 not used

r cPDT. r cHead. ul Res1 0;

r cPDT. r cHead. ul Res2 0;

r cPDT. r cHead. ul Hyper Adr 0; /] feature not avail able yet

// address and size of the tasks data area

/1 only when NMAXPDT_DATA | N_ PR(IBls set in PDT-flags

r cPDT. r cHead. ul Dat aAdr = 0;

r cPDT. r cHead. ul Dat aSi ze = 0;

/] address and size of the tasks paraneter area

/1 only when MAXPDT_PARAMETER I N PROG is set in PDT-flags

r cPDT. r cHead. ul Par Adr max_get _physi cal _addr (&paranmeter) + sizeof (MAX_TDT_TYPE);
r cPDT. r cHead. usPar Si ze si zeof (paraneter) - sizeof (MAX_TDT_TYPE);

/1 initialize global procedure addresses in PDT

r cPDT. mai n_pr oc = Mai nProc;
rcPDT. auto_init = Autolnit;
rcPDT. start = Start;

r cPDT. st op = Stop;

/1 transfer PDT information to the GsX
max_i ni t _program (( MAX_PDT_HEAD*) & cPDT) ;
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Dadas Programm insgesamt ausfuhrlich kommentiert ist, soll nur auf Besonderheiten
eingegangen werden.

Um dieses Programm zu kompilieren, 6ffnen Sie bitte die Projektdatei
"LED_NI.PRJ' (bzw. LED NI.IDE). Beachten Sie bhitte, dass die Datei
"MAXRT.LIB" in Ihre Projektdatei eingebunden werden muss. Néhere Infor-
mationen zu dieser Bibliothek finden Sie im Kapitel 6 dieses Handbuchs, wo alle
Routinen der Bibliothek "MAXRT" ausfuhrlich erlautert sind.

Zuerst wird der Aufbau der PDT als Struktur deklariert. Das Programm enthdlt vier
Prozeduren (Main-Proc, Auto-Init, Start und Stop).

Dann wird ene Struktur fir Parameter vereinbart. Der Speicher fir den
Parameterbereich wird vom Programm bereitgestellt. Bel der Deklaration ist es
wichtig, dass vor den eigentlichen Parametern Platz fur die TDT reserviert wird.

Alle globaen (aso in der PDT aufgefihrten Prozeduren) beginnen mit
max_entry_proc und enden mit max_exit_proc. Dadurch ist sichergestellt, dass alle
Prozessor-Register gesichert und fur die Prozedur richtig eingestellt werden.

In der Auto-Init-Prozedur werden die Parameter initiaisiert, das Handle fur die
folgenden Funktionen geholt und die LED ausgeschaltet.

Die Prozedur main enthdlt in einem "normalen” C-Programm das eigentliche
Hauptprogramm. Dieser Teil, der hier as "PREPARE" bezeichnet wird, wird
wahrend der Installierung abgearbeitet. Er sorgt dafir, dass die PDT initidisiert wird
und dem MAX-PC Betriebssystem die Adresse der PDT mitgetellt wird
(max_init_program). Beachten Sie bitte die Einstellung der PDT-Flags.

Die Datel "DOS.H" sollte in alle Programme eingebunden werden. Dadurch werden
einige Prozeduren wesentlich schneller ausgefihrt.

5.11.2.2. Installation der NI-Task

Nachdem das Projekt "LED NI.PRJ' einwandfrei (bersetzt und die Datei
"LED_NI.EXE" erzeugt wurde, kann das Programm auf den MAX-PC geladen und
gestartet werden. Geben Sie dazu bitte folgende Installationsdatei mit Hilfe von
SNW32 ein, und laden Sie diese Datei. Sie konnen auch die Beispielinstallationsdatei
"LED_NI.INS" benutzen.
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; Beispielinstallation: LED-Blinken als N -Task (ohne Interrupt)

Reset ei ner MAX-Tragerkarte
MAXRESET boar d=0

;. MAX- PC anwahl en und Sl ot - Layer- Nurmer einstell en
MAXCONNECTCPU boar d=0 sl ot=1 | ayer=0

OGsx auf MAX- PC | aden
MAXLOADOSX osx="ROM'

; Programmurmer 9000h unter Tasknummer 21h installieren
MAXI NST file="LED NI .EXE" no=9000 task=21 tasktype=MAX_NI_TASK irq=0 |evel =0
datasi ze=0 autoinit

Par anet er der Task 21h setzen
; PAR-4,5 : Blinkrate der LED => 1000h

MAXPAR t ask=21 start=4 para=00 10

; Durch Aufruf der Start-Prozedur Progranm starten (Proz. 2)
MAXPROC t ask=21 proc=2

Diese Installationsdatel installiert die NI-Task, stellt die Blinkrate en und aktiviert
die Task durch Aufruf der Prozedur 2.

5.11.2.3. IlI-Task in Borland C

Das folgende Listing zeigt das Blink-LED Programm fur den MAX-PC als Il-Task.
Sie finden das Programm auch unter dem Namen "LED _I1.C" auf der mitgelieferten
CD. Zum Kompilieren benutzen Sie bitte die Projektdatei "LED_I1.PRJ" (bzw.
LED II.IDE), die sich ebenfalls auf der CD befindet. Das Programm soll unter dem
Interrupt von TIMER-A installiert werden. Die Blinkrate soll in Hertz angegeben
werden.

#pragnma option -r-

#define _RTLIB_ /'l must be defined in every real tine
/1 program before including max_lib.h

#include "max_lib.h"

#i nclude "x_error.h"

#i ncl ude "dos. h"

#include "stdlib.h"

#def i ne PROGRAMM NUMBER 0x9001
#def i ne VERSI ON "1
#defi ne REVI SI ON 'C
#def i ne SRQ ERROR 0x8182
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/1 PDT structure
struct pdt_type

MAX_PDT_HEAD r cHead;
voi d* MAXEXPORT mai n_proc;
voi d* MAXEXPORT auto_init;
/1 any nunber of user defined procedure can follow (optionally)
voi d* MAXEXPORT start;
voi d* MAXEXPORT st op;
} rcPDT,

/] paraneter area structure
struct paraneter_type

{
MAX_TDT_TYPE rcTDT; /1 always before the first paraneter !
/] offset O
MAX_ERROR Error; /| Errorcode
USHORT usLedSt at e; /!l Actual state of the LED
USHORT usBl i nkr at e; /1 Controls of the blinking frequency
USHORT usSendSRGs; /1 Control if SRQ should be sent with every
/'l change of the LED state
USHORT usTi mer Frequency; /1 Tinmer value
/] offset 10
USHORT usSRQVBQ; /1 SRQ nessage to be used if usSendSRQs=1
USHORT usHost No; /1 nunber of the target for srgs
MAXMODHND hMysel f; /1 Handl e for the CPU nodul e
MAXMODHND hHost ; /1 Handle for the PC (to send SRQs)
/] offset 20
MAX_OS | NFO rcGCsX; /1 Version info about GsX

} parameter;

USHORT usTi mer Count er; /1 gl obal counter variable

/****************************************************************************/

/1 in case of error send srq to PC
/1 this is a local procedure - no nmax_entry / max_exit nust be called
voi d ErrorHandl er(voi d)

{
}

/****************************************************************************/

/1 main procedure of the task (called automatically by OsX after activating the task)
/'l the procedure is called with the frequency in 'paraneter.usTi nerFrequency'
voi d MAXEXPORT Mai nProc(voi d)

{

paraneter. Error = max_send_srq (paraneter. hHost, 0, SRQ ERROR);

max_entry_proc();

/1 LED blinking can be extended with a software counter
i f (++usTinmer Counter == paraneter.usBlinkrate) {
if (paraneter.uslLedState == 0) {
max_| ed_on( paraneter. hMysel f);
paranmeter.usLedState = 1;

el se {
max_| ed_of f (par anmet er. hMysel f) ;
paraneter.usLedState = 0;
}
usTi mer Counter = 0;
/1 transmt srq to the host pc if paraneter usSendSR® is set
if (paraneter.usSendSR)
max_send_srq (paraneter.hHost, 0, parameter.usSRQVEQ);
}

max_exit_proc();
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/****************************************************************************/

/1 Init task paraneter
voi d MAXEXPORT Aut ol nit(void)

{
max_entry_proc();
par anet er . usTi mer Frequency = 11892; // = 100Hz (1 unit = 0, 84us)
/1 LED blink frequency = usTi mer Frequency / usBlinkrate
par anet er. usBl i nkrate = 100; Il 1 Hz
par anet er . usHost No = 1, /] default connection to PC via PCl bus
usTi mer Count er = 0;
par anet er. usSendSR@ = 0;
par anet er . usSRQVsg = 0x9190;
paraneter.Error = max_init_Iib(0);
if (paraneter.Error == ERR OK) {
/1 get a handle for the X-MAX-1
paraneter. Error = max_connect _cpu (0, MAX_MYSELF, O,
&paraneter.rcCsX, &paraneter.hMself);
if (paraneter.Error == ERR OK) {
nmax_| ed_of f (par anet er. hMysel f) ;
paranet er. usLedState = 0; /!l Led is switched off
}
}
max_exi t _proc();
b

/****************************************************************************/

/1l start the task
voi d MAXEXPORT Start (void)

USHORT usTask;

usTask = max_entry_proc();
/1 get a handle for the host PC (to send SRQs)
paranet er. Error = max_connect_cpu (paraneter.usHostNo, 0, 0, NULL, &paraneter.hHost);
if (paraneter.Error == ERR OK) {
par anet er. Error max_set _timer (paraneter.hMyself, MAXL TI MER C,

MAX1 TI MER_MODE_ | NT, paraneter. usTi ner Frequency);
max_cl ear_int (paranmeter.hMysel f, paraneter.rcTDT. uclnterrupt);
max_unmask_i nt (paraneter. hsel f, paraneter.rcTDT. uclnterrupt);
max_wakeup_ii _task (parameter.hMyself, usTask);

paraneter. Error
paraneter. Error
paraneter. Error

}

max_exit_proc();

}

/****************************************************************************/

/1 stop the task
voi d MAXEXPORT St op(voi d)

USHORT usTask;

usTask = max_entry_proc();
paraneter. Error = max_sl eep_task (paraneter.hMself, usTask);
max_exit_proc();

}

/****************************************************************************/

/1 initialize the Program Descriptor Table (PDT)
void main ()

/1 the PDT-flags determ ne the task-type and
/1 information how the data and paraneter area are allocated
r cPDT. r cHead. usFl ags = MAX_I'I _TASK +
MAXPDT_PARAMETER | N PROG, // paraneter are part of the
program

/1 interrupt source (0 for N -tasks)
r cPDT. r cHead. usl nt err upt = MAX1_I RQ_TI MERC;

[/ the program nunber identifies the program uniquely
r cPDT. r cHead. usPr ogNo = PROGRAWM_NUVBER;
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/1 nunber of global task procedures in the PDT
r cPDT. r cHead. usPr ocedur es = (sizeof (rcPDT) - sizeof (MAX PDT_HEAD)) / 4;

/1 the following lines are just for docunentation and infornmati on purpose

r cPDT. r cHead. ucType 1; /1 al ways !

r cPDT. r cHead. ucSi ze si zeof (MAX_PDT_HEAD) ;
r cPDT. r cHead. cVer si on VERSI ON;

r cPDT. r cHead. cRevi si on REVI SI ON;

r cPDT. r cHead. ucCPU MAX_CPU486;

r cPDT. r cHead. ucCoPr oc NOCOPRCC;

MAXRT LANGUAGE C;
/1 not used

r cPDT. r cHead. ucLanguage
r cPDT. r cHead. ucProgType
r cPDT. r cHead. ul Res1
r cPDT. r cHead. ul Res2
r cPDT. r cHead. ul Hyper Adr

0;
0;
0;
0; /] feature not available yet

/! address and size of the tasks data area

/1 only when MAXPDT_DATA IN PROG is set in PDT-flags
r cPDT. r cHead. ul Dat aAdr 0;

r cPDT. r cHead. ul Dat aSi ze 0;

/] address and size of the tasks paraneter area

/1 only when MAXPDT_PARAMETER IN PROG is set in PDT-flags

r cPDT. r cHead. ul Par Adr max_get _physi cal _addr ( &paraneter) + sizeof (MAX_TDT_TYPE);
r cPDT. r cHead. usPar Si ze si zeof (paraneter) - sizeof (MAX _TDT_TYPE);

/1 initialize global procedure addresses in PDT

r cPDT. mai n_pr oc = Mai nProc;
rcPDT. auto_init = Autolnit;
rcPDT. start = Start;

r cPDT. st op = Stop;

/1 transfer PDT information to the GsX
max_i ni t _program (( MAX_PDT_HEAD*) & cPDT) ;

Da das Listing ausfuhrlich dokumentiert ist, soll nur auf die Besonderheiten einge-
gangen werden. Zum Kompilieren benutzen Sie bitte die Projektdatei "LED I1.PRJ"
(bzw. LED_11.IDE).

In der PDT werden Sie erkennen, dass das Programm vier Prozeduren enthdlt (Main-,
Auto-Init-, Start- und die Stop-Prozedur).

Die Start-Prozedur berechnet zuerst aus der angegebenen Frequenz die Timer-Werte.
Beachten Sie bitte dabei, dass die Timer mit einer Eingangsfrequenz von
1,1892 MHz getaktet werden, und dass jeder Timer 16 Bit breit ist. Da mit diesen
Werten "nur" Blinkfrequenzen zwischen 1,1892 MHz und 17 Hz mdglich sind, wurde
der Hardware-Timer durch enen Softwarezéhler erweitert. Erst wenn dieser
Softwarezadhler den Wert des Parameter usBlinkrate erreicht hat, wird die LED umge-
schaltet. Bel der Programmierung wurde darauf geachtet, dass der Timer-Wert
maoglichst grof3 ist, damit die Anzahl der Interrupts vom Timer pro Zeiteinheit
maoglichst klein ist.

Die Hauptprozedur unterscheidet sich nicht von der Hauptprozedur der NI-Task.
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5.11.2.4. Ingtallation der I1-Task

Nachdem das Projekt "LED II.PRJ'" einwandfrei Ubersetzt und die Datei
"LED_II.EXE" erzeugt wurde, kann das Programm auf den MAX-PC geladen und
gestartet werden. Geben Sie dazu bitte folgende Installationsdatei mit Hilfe von
SNW32 ein, und laden Se diese *.INS Datei. Sie konnen auch die
Beispidlinstallationsdatel "LED _I1.INS" benutzen.

; Beispielinstallation: LED-Blinken mit Tiner-Interrupt (Tinmer-A)

Reset ei ner MAX-Tragerkarte
MAXRESET boar d=0

;. MAX- PC anwahl en und Sl ot - Layer- Nummer einstell en
MAXCONNECTCPU boar d=0 sl ot=1 | ayer=0

Gsx auf MAX- PC | aden
MAXLOADOSX osx="ROM'

; Programmummer 9001h unter Tasknummer 22h installieren
MAXI NST file="LED Il.EXE'" no=9001 task=22 tasktype=MAX_|I|_TASK irq=78 | evel =0
dat asi ze=0 autoinit

Par anet er der Task 22h setzen
; PAR-4,5 : Blinkrate der LED => 1000h

MAXPAR t ask=22 start=4 para= 00 10

; Durch Aufruf der Start-Prozedur Progranmstarten (Proz. 2)
MAXPROC t ask=22 proc=2

Diese Installationsdatel installiert die |1-Task und aktiviert sie anschliefdend.

Sie konnten als Ubung versuchen, das vorhandene Programm unter einen anderen
Namen zu kopieren und es so zu modifizieren, dass dieses neue Programm z.B. den
TIMER-C benutzt.




Notizen
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6. Bibliotheken

Die Bibliotheken stellen die Programmierschnittstelle zu den MAX-Modulen und den
MAX-Trégerkarten dar.

Bibliotheken werden fir die Betriebssysteme OsX (fir C und Pascal), Windows (98,
CE', NT, ME, 2000 und XP) (fiir C, Pascal und Basic) mitgeliefert. Welche Compiler
im einzelnen unterstiitzt werden, kann der mitgelieferten CD entnommen werden.

Die Bibliotheken kénnen zum einen auf einem Host-PC eingesetzt werden, um lokale
MAX-Trégerkarten und MAX-Module anzusprechen. Zum anderen kann auch auf
Karten, wie z.B. dem ,X-KiT-3* oder dem ,MAX5dip* und ,MAX8dip*, die tber
eine Remote-Verbindung angekoppelt sind, zugegriffen werden. Eine Remote-
Verbindung kann z.B. Uber eine serielle Schnittstelle oder tber ein Netzwerk
hergestel It werden. Die Remote-Ankopplung verwendet die DCOM-Schnittstelle von
Microsoft und wird daher z.Zt. nur unter Windows unterstiitzt. Die Bibliotheken
erlauben das Ansprechen beliebig vieler MAX-Tragerkarten, bzw. beliebig vieler
CPU-Module.

AulRerdem konnen die Bibliotheken zur Erstellung sogenannter Echtzeitprogramme
verwendet werden. Das sind Programme, die auf einem MAX-PC Modul unter dem
Echtzeit-Multi-Tasking-Betriebssystem OsX laufen. N&heres zum Aufbau und
Download solcher Echtzeitprogramme ist in den Kapiteln 6.13 bis 6.16 zu finden. Ein
Zugriff aus einem Echtzeitprogramm auf einen angeschlossenen Host-PC ist zur Zeit
nur Uber sogenannte Service-Requests moglich. Dabel kann der MAX-PC ein Wort
an den PC senden, welches dort empfangen wird (s. Kapitel 6.12). Fir die Steuerung
eines weiteren Datenaustausches ist in diesem Fall der PC zustandig.

Auf der Host-PC-Seite ist vor Verwendung der Bibliothek eine Konfiguration bzw.
Treiberinstallation der verwendeten MAX-Tragerkarten vorzunehmen (s. Kap. 2.5).
Dies geschieht unter Verwendung der ,,Plug and Play“-Eigenschaften der MAX-
Tragerkarte mit den mitgelieferten Konfigurations- bzw. Installationsprogrammen fir
die jeweiligen Betriebssysteme. Jeder im PC steckenden MAX-Tragerkarte sowie
jedem per Remote-Verbindung angeschlossenen MAX-PC wird bei der Installation
eine endeutige Kartennummer zugeordnet. Diese Nummer wird be enigen
Bibliotheksfunktionen als Parameter zur Adressierung der Trégerkarte verlangt.

! Zukiinftiges Produkt
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Zu Beginn eines Programms ist in jedem Fall die Funktion max_init_lib aufzurufen.
Bei der Beendigung der Bibliotheksbenutzung ist entsprechend max_exit_lib
aufzurufen. Zu besonderen Konventionen in Echtzeitprogrammen s. auch Kapitel
6.13.

Die Programmierung mit den Bibliotheken verfolgt einen verbindungsorientierten
Ansatz: Bevor mit einem MAX-PC kommuniziert werden kann, muss zunachst eine
Verbindung zu dem Modul aufgebaut werden. Das geschieht unter Angabe der
Nummer der MAX-Trégerkarte und des Steckplatzes des darauf befindlichen MAX-
PC durch die Funktion max_connect_cpu. Diese liefert ein Handle zurtick. Es muss
im folgenden nahezu allen Bibliotheksfunktionen Ubergeben werden, um festzulegen
welcher MAX-PC jeweils angesprochen werden soll. Solange bis mit der Funktion
max_exit_cpu die Verbindung getrennt wird, kann mit dem MAX-PC kommuniziert
werden.

Welitere Hinweise, die nicht mehr ins Handbuch aufgenommen werden konnten,
finden sich auf der CD inder Datel "libusage.pdf”.

6.1. Betriebssysteme

In den folgenden Abschnitten wird auf einige zu beachtende Besonderheiten bei der
Benutzung der Bibliothek unter verschiedenen Betriebssystemen hingewiesen.

6.1.1. OsX

Die fur das Erstellen eigener Programme bendtigten Dateien stehen in der Datel
maxlib.zip. In den darunter liegenden Unterverzeichnissen RT und COMMON sind
adle Dateilen fur die Programmierung eigener Anwendungen in den
Programmiersprachen C und Pascal enthalten.

Im Anwenderprogramm bzw. in den Projekteinstellungen ist die Konstante RTLIB
zu definieren.

Als Code-Modell muss large eingestellt sein. Alle Funktionen, die dem
Betriebssystem Uber die PDT bekannt gemacht werden, sind als 'far pascal’ zu dekla-
rieren. Zu Besonderheiten bel der Verwendung von Floating-Point Arithmetik s.u.

Die Bibliothek wurde mit den C- und Pascal Compilern von Borland getestet.
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6.1.1.1. Programmiersprache C/C++

Fir die Programmierung in C/C++ werden die Borland C++ Compiler (Version 3.1,
4.5 und 5.0) unterstitzt.

Die Bibliotheks-Datel MAXRT.LIB aus dem entsprechenden Verzeichnis RT\BC31
(fur Borland C 3.1 ohne Gleitkomma-Unterstiitzung), RT\BC31 EMU (ftr Borland C
3.1 mit Gleitkomma-Emulation) bzw. RT\BC45 (fur Borland C 4.5 und 5.0) ist zum
Projekt hinzuzulinken.

Zusétzlich stehen in den RT\BCxx-Verzeichnissen die fir das OsX-Betriebssystem
angepassten Startup-Code-Objektdateien. Damit tatséchlich diese Startup-Codes
anstelle der im Borland C enthaltenen in das Projekt eingebunden werden, muss unter
Option/Directories/Library-Directories die Pfadangabe RT\BCxx vor derjenigen zu
den Original Borland Bibliotheken stehen.

Beispiel: Sie arbeiten in der folgenden Arbeitsumgebung:

Pfad zu den Bibliotheksroutinen von C++:
C:\BORLANDC\LIB

Pfad zu lhren MAX-PC Start-Up-Codes:
C:\SORCUS\MAX\MAXLIB\RT\BC45

Der Eintrag in "Library Directories' misste dann wie folgt aussehen:
C:\SORCUS\MAX\MAXLIB\RT\BC45;C:\BORLANDC\LIB;

C sucht jetzt bei dem Linkvorgang zuerst in lhrem Entwicklungsverzeichnis nach den
Start-Up-Codes und dann erst in dem Bibliotheksverzeichnis von C.

Falls beim Linken enes Echtzeitprogramms die falschen Start-Up-Codes
eingebunden werden, mel det der Linker ‘undefined symbol
_wrong_startups linked'.

Die Header-Datee MAX LIB.H mit den Prototypen der Funktionen aus dem
Verzeichnis COMMON\C ist in jedem Fall per #include einzubinden. Sie bindet
automatisch die Header-Files X DEFSH und X TYPESH ein. Diese enthalten
Konstantendefinitionen bzw. Definitionen von in den Bibliotheksfunktionen
verwendeten Datentypen.

Bei Verwendung der Modul-Device-Trelber ist zusétzlich die Datet X MDD.H per
#include einzubinden.

Mochten Sie in Threm Programm die fir Fehlermeldungen definierten Konstanten
verwenden, ist aulRerdem die Datel X ERROR.H per #include e nzubinden.
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Nach der Einbindung der neuen Start-Up-Codes kdnnen Sie Programme mit C fir
den MAX-PC erstellen. Beachten Sie bel der Programmierung die folgenden
Hinweise:

Bildschirm- (Grafik oder Text) oder Tastaturfunktionen sind nur bei Verwendung
eines speziellen Trelber programms erlaubt (siehe Anhang H).

Es darf keine Overlay-Technik verwendet werden.
Es kénnen keine Datei-Operationen durchgeftihrt werden.

Es kann kein Speicher dynamisch Uber die Standardfunktionen von C reserviert
oder freigegeben werden. Hierfir werden entsprechende Routinen von den
Bibliotheken bereitgestellt. Pointer-Operationen kdnnen jedoch ganz normal
durchgeftihrt werden.

Es dirfen keine DOS-spezifischen Funktionen bzw. Funktionen, die DOS
Interrupts verwenden, benutzt werden (siehe folgende Tabelle).

Das Einfligen von Debug-Informationen hat keinen Einfluss auf die Ausfiihrung
des Programms.

Benutzen Se das Speichermodel | "LARGE".

Bei Floating-Point-Operationen darf der Sack innerhalb der Prozedur nicht
verandert worden sein. Durch max_entry proc wird der Stack verandert! Falls Se
also Fliel3kommaoperationen z.B. in der Hauptprozedur vornehmen méchten, so
schreiben Se bitte eine separate Prozedur, die dann innerhalb der Hauptprozedur
aufgerufen wird.

Verwenden Se keine Registervariablen in Taskfunktionen.

Keine Floating-Point-Operationen in |I-Tasks oder Prozeduren bzw. Funktionen,
die vom PC aus aufgerufen werden.
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Folgende Standardfunktionen von Borland C konnen ohne Einschrankungen

verwendet werden:
fabs CoS log sizeof isalpha memcpy
exp tan log10 strien |SasCli memmove
asin cell poly strcpy isdigit atoi
acos floor pow strcmp islower itoa
atan fmod pow10 strcat isupper
sin hypot sort

Diesist nur ein Auszug der verwendbaren Routinen. Im Prinzip kénnen alle Routinen
zur Speichermanipulation und auch Stringfunktionen uneingeschrankt verwendet
werden.

Alle Routinen, die unter die nachfolgenden Rubriken fallen, kdnnen bei der

Echtzeitprogrammierung nicht verwendet werden:

Ver zal chnisroutinen

|/O-Routinen*

Grafikroutinen*

Bildschirmroutinen*

Datum und Uhrzeit

Dynamische Speicherverwaltung (z.B. Allokierung und Freigabe)

Funktionen wie 'delay’ und 'sound’

* nur bei Verwendung separater Treiber werden diese Routinen unterstiitzt. Die
Treiber sind im Anhang H beschrieben.
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Sie sollten die Compiler- und Linker-Optionen wie folgt einstellen:
Borland C 3.1:

Options:

» Compiler / Advanced-Code-Generation: Emulation
80386-Code
Generate Underbars

e Compiler / Entry-, Exit-Code: DOS standard
Standard stack frame
o Compiler / Optimize / Optimize for: Speed
» Compiler / Optimize/ Register Variables. None
» Compiler / Source-Options: BORLAND C++
» Linker / Libraries: keine zusétzlichen Libraries einbinden

Borland C 4.5 und 5.0:

TargetExpert:
o Zietyp: Anwendung (.exe)
» Umgebung: DOS (Standard)
» Zielmodéll: Large
» Standardbibliotheken: Laufzeit
'Emulation’ oder 'keine Mathe-Unterstitzung'

Pr oj ektoptionen:

» Compiler / Compiler-Ausgabe: Unterstriche erzeugen

e Compiler / Code-Generierung / Registervariablen: nicht verwenden

» 16-Bit Compiler / Prozessor: 1486

* Optimierungen / Spezielle Optimierungen: hinsichtlich Geschwindigkeit (nur
bei Borland 4.5)
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6.1.1.2. Programmiersprache Pascal

Fir die Programmierung in Pascal wird der Borland-Pascal 7.0 Compiler unterstiitzt.

Im Verzeichnis RT\BP7 befinden sich ale benétigten Unit-Dateien (TPUs). Diese
wurden aus den Quellcode-Dateien im Verzeichnis COMMON\PAS erzeugt. Sie
missen per usessAnweisung in das Projekt eingebunden werden. Die Datel
MAXMDD.TPU braucht nur bei Verwendung der Modul-Device-Treiber-Funktionen
und die Datel X ERRORTPU nur bei Verwendung der fir Fehlermeldungen
definierten Konstanten eingebunden werden.

Bevor Sie mit der eigentlichen Programmierung beginnen konnen, sind einige Vor-
bereitungen notwendig. Zuerst sollten Sie sich ein Entwicklungsverzeichnis anlegen,
in dem Sie lhre Programme fir den MAX-PC ablegen kdnnen. Danach muss die
System-Unit von Borland-Pascal durch eine neue ersetzt werden, die Sie in der Datei
maxlib.zip auf der SORCUS-CD im Verzeichnis \RT\BP7 finden konnen.

Die System-Unit enthalt neben den Laufzeitbibliotheken auch den Initiaisierungsteil
von Borland-Pascal. Darin sind viele DOS-Aufrufe enthalten, die in einer speziellen
System-Unit durch Aufrufe des MAX-PC Betriebssystems (OsX) ersetzt sind.

Die System-Unit wird automatisch in alle Programme eingebunden, ohne dass sie mit
USES angegeben werden muss. Normalerweise liegt sie auch nicht explizit als
SYSTEM.TPU vor, sondern ist mit den anderen Standard-Units von Borland-Pascal
(z.B. PRINTER) in der Datei TURBO.TPL (TPL = Turbo-Pascal-Library) zusam-
mengefasst, wodurch sich die Ladezeiten bei der Kompilierung deutlich verkirzen.

Die Origina-SYSTEM.TPU muss zuerst aus TURBO.TPL entfernt werden. Der
Inhalt von TURBO.TPL wird mit dem Programm TPUMOVER verandert. Die
genaue Beschreibung dieses Programms finden Sie im Borland-Pascal Benutzerhand-
buch im Kapitel "Die Zusatzprogramme".

Wechseln Sie bittein Ihr Borland-Pascal V erzeichnis und geben folgende Zeilen en:

tpumover turbo * system
tpumover turbo -system

Mit der Ausfuhrung der ersten Zeille wird die Datei Origina-SYSTEM.TPU
extrahiert. Die zweite Zeile entfernt die System-Unit aus TURBO.TPL.

Nach wie vor missen Sie die System-Unit nicht in der USES-Anweisung angeben,
alerdings mussen Sie dem Compiler nun mitteilen, wo er die Datel SYSTEM.TPU
findet. Das geschieht, wie fir andere Units auch, unter '‘Option/Ver zei chnisse/Unit-
Verzeichnisse'. Um Verwechslungen auszuschlief3en, geben Sie den Pfad, unter dem
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die SYSTEM.TPU zu finden ist, as ersten an. Fir Echtzeitprogramme ist das
normalerweise C:\SORCUSIMAX\MAXLIB\RT\BP7.

Der Eintrag in die Verzeichnidliste unter 'Option' kann entfallen, wenn die
SYSTEM.TPU in das Verzeichnis kopiert wird, in dem Sie Ihre Echtzeitprogramme
entwickeln. Das aktuelle Verzeichnis wird immer vor den in der Liste angegebenen
Verzeichnissen nach Units durchsucht.

Fals Sie nicht die mitgelieferte SYSTEM.TPU verwenden, erhalten Sie beim
Versuch, ein Echtzeitprogramm zu erstellen, die Meldung 'External Bezeichner
_wrong_startups linked nicht gefunden'. Im umgekehrten Fall, also bem
Compilieren eines PC-Programms mit der SORCUS-System-Unit, ist die
Fehlermeldung leider nicht so festgelegt. In der Regel wird die Meldung 'UNIT-
Versionen stimmen nicht tberein (Name)' lauten, wobei Name flir eine beliebige, von
Ihnen verwendete Unit stehen kann.

Nach der Einbindung der neuen SYSTEM.TPU kdnnen Se Echtzeitprogramme mit
Borland-Pascal fir den MAX-PC erstellen. Beachten Se dabe die folgenden
Einschrankungen und Hinwelse:

» Essind z.Zt. keine Bildschirm- (Grafik und Text) oder Tastaturfunktionen moglich.
» Esdarf keine Overlay-Technik verwendet werden.
» Eskonnen keine Datei-Operationen durchgefihrt werden.

e Es kann kein Speicher dynamisch reserviert bzw. freigegeben werden
("GETMEM", "NEW', "DISPOSE" etc.). Dafir stehen speziele
Bibliotheksroutinen zur Verfigung. Pointer-Operationen kdnnen normal
verwendet werden.

e Es darf kein Range-Check aktiviert sein. Eine Zusammenstellung der
Compilerschalter folgt auf der n&chsten Saite.

» Esdirfen keine DOS-spezfischen Funktionen benutzt werden (DOS-Interrupts)

» Das Einfigen von Debug-Informationen hat keinen Einfluss auf die Ausflihrung
des Programms.

» Es dirfen keine Floating-Point-Operationen in |1-Tasks, oder in Prozeduren bzw.
Funktionen, die vom PC aus aufger ufen werden, vorgenommen werden.
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Folgende Standardfunktionen von Borland-Pascal kdnnen ohne Einschrankungen

verwendet werden:

Abs Delete Int Pred SSeg
Addr DSeg Length Ptr Str
ArcTan Exp Ln Round Succ
Chr Exit Lo Seg Swap
Concat FillChar Move Sin Trunc
Copy Frac Odd SizeOf Upcase
Cos Hi Ofs SPtr va
CSeg Inc Ord Sor

Dec Insert Pos ort

Welterhin kann selbstverstandlich wie bisher das Unit-Konzept benutzt werden,
bei spielsweise elgene Bibliotheken zu generieren.

Sie sollten die Compiler-Optionen fur Pascal wie folgt einstellen:

um

{ $F+} Prozeduren mit FAR-CALLS aufgerufen
{$R-} Range-Check ausschalten

{$S} Stack-Check ausschalten

{3$1-} |/O-Check ausschalten

{$M 1024,0,0} Stack und Heap auf ein Minimum einstellen.
Wenn Fliel3kommazahlen (nicht vom Typ REAL) benutzt werden:

{$N+} Befehle fir den mathematischen Co-Prozessor erzeugen
{$E+} Co-Prozessor-Emul ation einbinden.

Wenn keine Fliel(kommazahlen oder nur solche vom Typ REAL benutzt werden:

{$N-} Keine Befehle fur den mathematischen Co-Prozessor erzeugen
{$E-} Keine Co-Prozessor-Emulation einbinden.

Das Eingtellen de Compilerschalter kénnen Se entweder in

der

Entwicklungsumgebung unter 'Options’ oder direkt im Quelltext mit Hilfe von

Compiler-Switches vornehmen. Empfohlen wird die Einstellung im Quelltext.
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6.1.2. WindowsNT, 98, 2000, XPund ME

Die fur das Erstellen eigener Programme bendtigten Dateien stehen in der Datel
maxlib.zip. In den darunter liegenden Unterverzeichnissen PC und COMMON sind
dle Dateen fir die Programmierung eigener Anwendungen in den
Programmiersprachen C, Delphi und Visual Basic enthalten.

Fir Windows steht die DLL MAXW32.DLL zur Verfigung. Sie setzt auf dem
Gerédtetreilber MAXDRV.SYS (unter NT) bzw. MAXWDM.SY S auf. Zur Laufzeit
eines Programms muss der Gerdtetreiber installiert sein und auf die DLL muss
zugegriffen werden konnen (s. Kapitel 2.).

Die Aufrufkonvention der DLL-Funktionen ist 'stdcall’.

Die Bibliothek wurde mit den C-Compilern von Microsoft und Borland, mit Borland
Delphi und Microsoft Visual Basic getestet.

6.1.2.1. Programmiersprache C/C++

Fir die Programmierung in C/C++ werden die Compiler Microsoft Visual C (ab
Version 4.0) und Borland C++ (ab Version 5.0) unterstiitzt.

Fir diese Compiler werden Importbibliotheken und Header-Dateien als Schnittstelle
zur Bibliothek MAXW32.DLL (wird bel der Trelberinstallation automatisch in das
Windows/System32 Verzeichnis kopiert) mitgeliefert.

Die Importbibliothek-Datel MAXW32.LIB aus dem Verzeichnis PC\WIn32\BC5 (fir
den Borland C++ Compiler), PC\WIN32\BCB (fur Borland C++ Builder) bzw.
PC\Win32\MSVC (fur den Microsoft Compiler) ist zum Projekt hinzuzulinken.

Die Header-Datet MAX _LIB.H mit den Prototypen der Bibliotheksfunktionen aus
dem Verzeichnis COMMON\C ist in jedem Fall per #include einzubinden. Diese
bindet automatisch die Header-Datelen X DEFSH und X TYPESH ein. Diese
enthaten  Konstantendefinitionen  bzw. Definitionen  von  in den
Bibliotheksfunktionen verwendeten Datentypen.

Bei Verwendung der Modul-Device-Trelber ist zusétzlich die Datet X MDD.H per
#include einzubinden.

Mochten Sie in Threm Programm die fir Fehlermeldungen definierten Konstanten
verwenden, ist zusétzlich die Datei X ERROR.H einzubinden.

Stellt das Programm Callback-Funktionen fir Service-Request (max_set service)
oder Module-Device-Treiber Kandle (max_open _channel) bereit, so muss die Multi-
Thread Version der Laufzeitbibliothek verwendet werden.
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6.1.2.2. Programmier sprache Delphi

Fir die Programmierung in Borland-Delphi werden die Compiler ab Version 2.0
unterstutzt.

Es werden keine compilierten DCU-Dateien mitgeliefert. Statt dessen missen die
.PAS-Sourcefiles aus dem Verzeichnis COMMON\PAS per uses-Anweisung in das
Projekt eingebunden werden.

Die Datelen MAXLIB.PAS, MAXDEFSPAS und MAXTYPE.PAS missen in jedem
Fall eingebunden werden, die Datei MAXMDD.PAS nur bei Verwendung der Modul-
Device-Treiber-Funktionen und die Datel X ERROR.PAS nur bei Verwendung der
fur Fehlermeldungen definierten Konstanten.

6.1.2.3. Programmiersprache Visual Basic

Fir das Ansprechen der X-Bus-Bibliothek MAXW32.DLL aus Visua Basic
Programmen stehen folgende I mportbibliotheken zur Verfligung:

e max_lib.bas enthdlt die Deklaration von Funktionen und Typen,
* max_defs.bas enthdlt die verwendeten K onstanten

« max_mdd.bas enthdt die Konstanten und CPS-Typ-Deklarationen fir die
Verwendung der Modul-Device-Treiber

* max_err.bas enthdlt die definierten Fehler-Konstanten

Diese Dateien miissen als Module einem Visual Basic Projekt hinzugefigt werden.
Einige Datentypen wie z.B. MAX ERROR, MAX VERSON sowie ale MAX-
Handle-Typen wurden in Visua Basic nicht eigens definiert. Dafir werden die
Standard Typen INTEGER bzw. LONG verwendet. Im einzelnen geht das aus den
mitgelieferten Basic-Bibliotheken hervor.

Bei Konstanten, die in den anderen Sprachen und im Handbuch mit einem
Unterstrich beginnen, entfallt der Unterstrich in der Visual Basic Definition, da dieser
nicht zul&ssig ist.

Einige in der DLL verwendete Datentypen sind auf Word-Alignment angewiesen.
Wenn eine Variable eines solchen Typs an eine DLL-Funktion Gbergeben wird,
erwartet die DLL alle Elemente der Struktur im Speicher direkt hintereinander
stehend. Visual Basic richtet dagegen die Struktur-Elemente an 4-Byte-Adressen aus.
Wenn z.B. ein Integer und ein Long Element hintereinander in einer Datenstruktur
stehen, flgt Visua Basic zwischen beiden Elementen einen Integer Dummy-Wert
ein.




6-12 Bibliotheken Verwendung

Aus diesem Grund sind die Datenstrukturen MAX OS INFO, MAX Tl TYPE,
MAX BOARD _TYPE, MAX CHANNEL_TRANSFER TYPE und MAX FLASH -
TYPE sowie einige CPS-Strukturen in Basic anders definiert als im Handbuch. Der
Typ Long wurde in diesen Strukturen durch MAX_LONG ersetzt. Dieser Typ ist nur
in Visual Basic definiert. Zur Umwandiung von MAX_LONG in Long ist im Modul
Max_lib.bas folgende Funktion enthalten:

Publ i c Function ConvertMaxLongToLong (ByRef prcMaxLong As MAX LONG As Long

Zur Umwandlung von Long nach MAX_LONG steht die folgende Subroutine zur
Verflgung:

Public Sub ConvertLongToMaxLong (ByVal ul LongVal ue As Long,
ByRef prcMaxLong As MAX_LONG

Die Funktion max_set_service ist unter Visual Basic nicht implementiert, da der
Aufruf von Callback-Funktionen unter den derzeitigen Visua Basic Versionen (inkl.
6.0) nicht funktioniert, sofern der Aufruf aus einem anderen Thread heraus erfolgt.
Dieses ist im Fall der Callback-Funktion fir Service-Requests der Fall. Aus dem
selben Grund muss der Parameter pCbFunc beim Aufruf der Funktion
max_open_channel in Visua Basic-Programmen =NULL gesetzt werden.

DieVisua Basic Versionen 4 bis 6 werden unterstitzt.
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6.1.2.4. Verwendung einer MAX6pci ohne aufgestecktes
CPU-M odul

Die Programmierung einer Karte ohne aufgestecktes X-MAX-1 Modul ist prinzipiell
identisch zum vorherigen. Dadurch, dass viele der im Handbuch beschriebenen
Funktionen sich direkt auf ein X-MAX-1 bzw. das darauf laufende OsX-
Betriebssystem beziehen, steht aber nattrlich nur en engeschrankter
Funktionsumfang zur Verfligung. Er umfasst im wesentlichen die Modul-Device-
Treiber-Zugriffsfunktionen fir das Ansprechen der aufsteckenden 1/0-Module.

Folgende Bibliotheksfunktionen stehen zur Verfligung:
Initialisierung:

e max_init_lib und max_exit_lib

max_reset_board

e max_board reacting

e max_set timeout

 max_set board led

* max_connect_cpu (dabel ist dot=layer=0 zu setzen)

e max_exit_cpu

Version und andere I nfor mationen abfragen

 max_get drv_version, max_get lib version, max_get version string
* max_get board info, max_get_module info und max_scan_boards
Zugriff auf Modul-EEPROMs

 alle Funktionen aus Kapitel 6.4.1

Modul-Device-Treiber-Zugriffe

 ale Funktionen aus Kapitel 6.9

Fehlerbehandlung

 ale Funktionen aus Kapitel 6.19
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6.2. Wichtige Hinweise zu den Bibliotheksfunktionen

Alle Funktionen der Bibliothek liefern als Riickgabewert einen Fehlerstatus vom Typ
MAX_ERROR. Wichtige Informationen zur Fehlerbehandlung finden sich in Kapitel
6.19. Die Bedeutung der Fehlerriickgabewerte ist im Anhang B aufgefuhrt.

Hinweise;

1. Alle Strings werden von den Bibliotheken nullterminiert erwartet bzw.
zurtckgeliefert.

2. Die Lange der Daten, die an Bibliotheksfunktionen Ubergeben bzw. von Bib-
liotheksfunktionen zurtickgeliefert werden, ist bei einigen Funktionen begrenzt
(z.B. max_call func, max _read channel_block usw.). Die maximae Léange
kann mit der Funktion max_get_max_blocksize abgefragt werden.

3. In den Bibliotheken verwendete Datenstrukturen verwenden zum Teil 8-Bit und
16-Bit Werte, daher durfen struct bzw. record Felder nicht ausgerichtet sein.

Der Punkt "Verwendung" in den Beschreibungen der Bibliotheksfunktionen listet die
Einsatzmdglichkeiten der jewelligen Funktion auf. Kann eine Funktion z.B. auf
einem MAX-PC in einem Echtzeitprogramm und auf dem Windows Host-PC
ausgefuhrt werden, steht unter "Verwendung”: "Host-PC, MAX-PC OsX".

Manche Funktionen greifen auch auf ein anderes Zielsystem zu, indem sie ein Handle
auf das CPU-Modul erwarten. Bei diesen Funktionen wird sowohl das System
angegeben, auf dem die Funktion ausgefthrt wird, as auch das System, auf das
zugegriffen werden soll. Kann z.B. vom Windows Host-PC auf ein OsX MAX-PC
und von einem OsX MAX-PC auf einen anderen OsX MAX-PC zugegriffen werden,
steht unter "Verwendung": "Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX - MAX-PC
OsX".
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6.3. Allgemeine Verwaltungsfunktionen

max_init_lib Initialisierung der Bibliothek
Pascal FUNCTION max_init_lib (language: WORD): MAX_ERROR,

C MAX_ERROR max_init_lib (USHORT language);

VB Declare Function max_init_lib Lib "maxw32.dIl" (ByVal language As

Integer) As Integer
Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion initialisiert die Bibliothek. Es wird je nach
Betriebssystem gepriift, ob der Treiber geladen werden kann. Die
Funktion muss in jedem Thread (PC), der die Bibliothek nutzt, bzw.
Echtzeitprogramm (auf dem MAX-PC) einmal aufgerufen werden. Der
Aufruf muss dabei vor alen anderen Aufrufen erfolgen.

Parameter language Der Parameter legt fest, in welcher Sprache die Funktion
max_get_error_message (s. Kapitel 6.19) von der
Bibliothek erzeugte Meldungen zurtickgibt. Zur Zeit ist nur
der Wert O (Englisch) definiert. In Echtzeitprogrammen hat
der Parameter keine Bedeutung.

max_exit_lib Beenden der Bibliotheks-Benutzung
Pascal FUNCTION max_exit_lib: MAX_ERROR;

C MAX_ ERROR max_exit_lib (void);

VB Declare Function max_exit_lib Lib "maxw32.dIl" () As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion muss aufgerufen werden, wenn keine weiteren
Bibliotheksfunktionen mehr ben6tigt werden. Sie gibt von der
Bibliothek verwendete Ressourcen wieder frei. Alle zuvor gedffneten
Handles werden ungiltig.

Parameter  keine
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max_get_lib_version Bibliotheks- und
max_get_drv_version Treiberversion
Pascal PROCEDURE max_get_lib_version (VAR verson: MAX_VERSION;

VB

VAR datee LONGWORD);

FUNCTION max_get_drv_version (VAR version: MAX_VERSION;
VAR date: LONGWORD): MAX_ ERROR;

void max_get _lib_version (MAX_VERSION *version, ULONG *date)

MAX_ERROR max_get_drv_version (MAX_VERSION *version,
ULONG *date)

Declare Sub max_get_lib_version Lib "maxw32.dIl" (ByRef version As
Long, ByRef date AsLong)

Declare Function max_get_drv_version Lib "maxw32.dIl" (ByRef
version As Long, ByRef date As Long) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktionen liefern die Version und das Erstellungsdatum der
Bibliothek bzw. des von der Bibliothek genutzten Treibers.

version Zeiger auf eine Variable, in die die Version in folgendem
Format eingetragen wird:
Byte 0-1: Revisionsnummer
Byte 2: Revisionsbuchstabe (z.B. ,A")
Byte 3: Versionsnummer

date Zeiger auf eine Variable, in die das Erstellungsdatum in
folgendem Format eingetragen wird:
Byte O: Tag (1..31)
Byte 1. Monat (1..12)
Byte 2-3: Jahr (0.. 65535)
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max_get_version_string Version in String konvertieren

Pascal PROCEDURE max_get version_string (versioncode:
MAX_VERSION; datecode: LONGWORD; VAR version, date:
PChar);

C void max_get_version _string (MAX_VERSION versioncode, ULONG
datecode, char *version, char * date)

VB Declare Sub max_get_version_string Lib "maxw32.dll" (ByVa

versioncode As Long, ByVal datecode AsLong, ByVal version As
String, ByVal date As String)

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion konvertiert die von max_get lib_version,
max_get_drv_version, max_get_prog version, max_get mdd-
_version und max_get_os version, gdieferten Versionsangaben
(Version und Erstellungsdatum) in nullterminierte ASCII-Strings.

Parameter  versioncodeVon einer der oben genannten Versions-Funktionen
zurlckgelieferter Versionscode

datecode Von ener der oben genannten Versions-Funktionen
zuriickgelieferter Datumscode

version Zeiger auf eine Variable, in die die Versonsangabe als
nullterminierter String eingetragen wird. Es ist Platz fur 9
Bytes zur Verflgung zu stellen.
Format: ,,01.A.006" (Version 1, Revision A, Revisions-
zéhler 006)

date Zeiger auf eine Variable, in die das Erstellungsdatum als
nullterminierter String eingetragen wird. Esist Platz fir 11
Bytes zur Verfligung zu stellen.
Format: , tt. mm.yyyy* (Tag, Monat, Jahr)
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max_scan_boards Abfrage der installierten X-Bus-Boards

Pascal FUNCTION max_scan_boards (VAR totalnumber: WORD; boardlist:
POINTER): MAX_ERROR;

C MAX_ ERROR max_scan boards (USHORT *totalnumber,
MAX_CONNECTION_TY PE *boardlist);

VB Declare Function max_scan_boards Lib "maxw32.dIl" (ByRef

totalnumber As Intege?, ByRef boardlist As
MAX_CONNECTION_TY PE) As Integer

Verwendung Host-PC

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion konnen adle mit dem Setup-Programm
konfigurierten X-Bus-Karten abgefragt werden. Sie liefert neben den
jeweiligen Board-Nummern auch Information dber die Art der
Verbindung zu den Boards.

totalnumber: Zeiger auf eine Variable, die beim Aufruf der
Funktion die Grol3e des Arrays boardlist enthalten muss, in
das die Funktion die Daten eintragen soll. Die Funktion
trégt in totalnumber anschlieffend ein, wie viele Eintrage in
das Array tatsachlich vorgenommen wurden. Zur Zeit
konnen max. 100 Karten verwaltet werden.

boardlist: Zeiger auf ein Array, in das die Funktion die installierten
Boards eintragt. Es werden maximal totalnumber Eintrége
vorgenommen (auch wenn mehr Boards installiert sind!).
Der Datentyp MAX_CONNECTION_TYPE ist wie folgt

aufgebaut:
Element Datentyp Beschreibung
usBoardNumber USHORT Nummer desinstallierten

Boards

usConnectionType USHORT Verbindungsart zu dem
Board (s.u:)

Zur Zeit sind folgende Verbindungstypen definiert:
MAX_LOCAL_CONNECTION (=PCI- oder ISA-Board)

MAX_ SERIAL_CONNECTION (= Ankopplung eines X-
MAX-1 Uber dessen serielle Schnittstelle)
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MAX_SERVER_CONNECTION (=Ankopplung eines
Boards Uiber einen Netzwerk-Server)

MAX_TCPIP_CONNECTION (=Ankopplung Uber eine
Ethernet-Schnittstelle)

MAX_UNKNOWN_CONNECTION (unbekannte
Verbindung).

6.4. Funktionen zum Ansprechen der MAX-Tréagerkarte und der
Module

Die Funktionen in diesem Abschnitt beziehen sich auf die Devices der MAX-
Tragerkarte, z.B. um Informationen Uber die Tragerkarte oder einzelne darauf
steckende Modul e abzufragen.

max_get_board_info |nformation Uber die Tragerkarte

Pascal FUNCTION max_get_board_info (card: WORD; VAR info:
MAX_BOARD_TYPE): MAX_ERROR;

C MAX_ ERROR max_get board info (USHORT card,
MAX_BOARD_TY PE *info);

VB Declare Function max_get board info Lib "maxw32.dll" (ByVal card

As Integer, ByRef info AsMAX_BOARD_TYPE) AsInteger
Verwendung Host-PC
Funktion Diese Funktion liefert Informationen Uber die angegebene Tragerkarte.

Parameter  card Nummer der Trégerkarte
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info Zeiger auf eine Struktur vom Typ MAX _BOARD_TYPE,
in die Informationen Uber die Tragerkarte eingetragen
werden. Die Struktur MAX_BOARD_TYPE ist wie folgt
aufgebaut.

Element Datentyp Beschreibung

usType USHORT Typ der Trégerkarte
definiert sind:
CARDTYPE_MAXG6PCI
CARDTYPE_XBUS CPU
CARDTYPE_XKIT3
CARDTYPE_MAXSDIP
CARDTYPE_MAX8DIP

usReserved USHORT Reserviert

usVerson USHORT Version der Tragerkarte: Im
High-Byte steht ein Buchstabe
(A" .. 'Z") fur die Revision, im
Low-Byte ist der
Fertigungsstand enthalten

ul SerNr ULONG Seriennummer

max_board_reacting Test der Tréagerkarte
Pascal FUNCTION max_board reacting (card: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ ERROR max_board reacting (USHORT card);

VB Declare Function max_board reacting Lib "maxw32.dll" (ByVal card

As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC

Funktion

Parameter

Diese Funktion prift, ob die angegebene Tragerkarte vorhanden und
ansprechbar  ist. Wenn  diese  Funktion den  Fehler
ERR_BOARD_NOT_REACTING liefert, ist das Zurlcksetzen der
MAX-Tragerkarte erforderlich.

card Nummer der Trégerkarte.
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max_reset_board Reset der Tréagerkarte
Pascal FUNCTION max_reset_board (card: WORD; timeout: WORD):

MAX ERROR,;
C MAX_ ERROR max_reset_board (USHORT card, USHORT timeout);
VB Declare Function max_reset_board Lib "maxw32.dll" (ByVal card As

Integer, ByVal timeout As Integer) As Integer
Verwendung Host-PC

Funktion Diese Funktion setzt die Tragerkarte und damit den X-Bus mitsamt
allen aufgesteckten Modulen zuriick. Bei Remote-Verbindungen zu
MAX-PCs arbeitet diese Funktion nur dann korrekt, wenn die Ziel-
CPU, (ber die die Verbindung hergestellt wurde, angesprochen werden
kann. Sonst muss ein Hardware-Reset des Zielsystems durchgefiihrt
werden.

Parameter  card Nummer der Trégerkarte.

timeout Zeit (s Vielfaches zu 100ms), die bel alen Zugriffen auf
die Trégerkarte oder ein MAX-Modul maximal auf eine
Reaktion gewartet wird.

max_set_timeout Einstellen der Timeoutzeit
Pascal FUNCTION max_set_timeout (card: WORD; timeout: WORD):

MAX_ ERROR;
C MAX ERROR max_set_timeout (USHORT card, USHORT timeout);
VB Declare Function max_set_timeout Lib "maxw32.dll" (ByVal card As

Integer, ByVal timeout As Integer) As Integer
Verwendung Host-PC

Funktion Mit dieser Funktion kann die Timeoutzeit neu eingestellt werden, die
bei allen Zugriffen auf die Trégerkarte oder ein darauf steckendes
MAX-Modul maximal auf eine Reaktion gewartet wird

Parameter  card Nummer der Trégerkarte

timeout Zeit (ds Vielfaches von 100 ms)
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max_get_module info | nfor mation tUber ein M AX-M odul

Pascal

VB

FUNCTION max_get_module _info (card: WORD:; slot: WORD; layer:
WORD; VAR modulinfo: MAX_MODULINFO_TYPE):
MAX_ ERROR,;

MAX_ ERROR max_get module info (USHORT card, USHORT dlot,
USHORT layer, MAX_MODULINFO_TY PE * modulinfo);

Declare Function max_get module _info Lib "maxw32.dIl" (ByVa card
AsInteger, ByVal dot Asinteger, ByVal layer AsInteger, ByRef
modullnfo AsMAX_MODULINFO_TYPE) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion liefert Informationen Uber ein auf der Tragerkarte
aufgestecktes MAX-Modul. Befindet sich auf dem angegebenen
Steckplatz  kein  Modul, liefert die Funktion den Fehler
ERR_MODULE _NOT_AVAILABLE zurick.

card Nummer der Trégerkarte, in Echtzeitprogrammen ohne
Bedeutung (=0 setzen).

dot Steckplatz des Moduls (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Trégerkarte erhdlt die Nummer O, die Etage darliber die
Nummer 1 usw.

modulinfo  Zeiger auf eine  Datenstruktur  vom  Typ
MAX_MODULINFO_TYPE, in die Informationen Uber
ein auf dem Steckplatz befindliches Modul eingetragen
werden. Die Struktur MAX_MODULINFO_TYPE ist wie
folgt aufgebaut:

Element  Datentyp Beschreibung

usType USHORT Typ des Moduls (die definierten
Typen finden sich im Anhang A)

usVariant USHORT Enthdlt genauere Information
Uber Bestiickungsvariante.

usReserved USHORT Reserviert
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Element  Datentyp Beschreibung

usVerson USHORT Version der Modul-Hardware: |m
High-Byte steht ein Buchstabe
(A" .. 'Z") fur die Revision, im
Low-Byte ist der Fertigungsstand
enthalten

usCategory USHORT Enthdlt genauere Information
uber die Kategorie des Moduls,
z.B. CPU, Prozess-1/0 usw.

usSatus  USHORT Status des Moduls (zur Zeit ist
nur Bit O definiert: Bit-0=1:
Modul ist potentieller Bus-Master
(d.h. ein CPU-Modul))

max_set board led Schalte LED auf Tragerkarte H
Pascal FUNCTION max_set_board led (card: WORD,; led: WORD; onoff:
WORD): MAX_ERROR;
C MAX_ERROR max_set_board_led (USHORT card, USHORT led,
USHORT onoff);
VB Declare Function max_set_board led Lib "maxw32.dll" (ByVal card

AsInteger, ByVal led AsInteger, ByVal onoff AsInteger) As Integer
Verwendung Host-PC

Funktion Diese Funktion schaltet die LED auf der MAX6pci-Trégerkarte ein
oder aus (nicht verfugbar fur X-KiT-3, MAX5dip und MAX8dip).

Parameter  card Nummer der Trégerkarte.
led reserviert (= O setzen)

onoff Zustand der LED (0O=aus, 1=ein)
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6.4.1. Zugriff auf die Modul-EEPROMSs

Jedes MAX-Modul verflgt Uber ein EEPROM, in dem modulspezifische Daten
gespeichert werden. Neben einigen Bereichen, die vom Betriebssystem oder den
Modul-Device-Treibern genutzt werden, steht ein grof3er Bereich fir Anwenderdaten
zur Verfugung. Dieser ist jedoch nicht werksseitig angelegt, sondern muss zunachst
mit max_create_eeprom_ar ea angelegt werden.

Bevor mit den folgenden Funktionen Zugriffe auf ein EEPROM erfolgen, muss
zundchst mit max_open_eeprom der Zugriff initialisiert werden.

max_get_eeprom_info I nformation tiber EEPROM

Pascal FUNCTION max_get_eeprom info (card: WORD; slot: WORD,; layer:
WORD; VAR info: MAX_EEPINFO_TYPE): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_get eeprom_info (USHORT card, USHORT dlot,
USHORT layer, MAX_EEPINFO_TY PE *info);

VB Declare Function max_get_eeprom_info Lib "maxw32.dll" (ByVal card

AsInteger, ByVal dot AsInteger, ByVal layer As Integer, ByRef info
AsMAX_EEPINFO_TYPE) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX
Funktion Mit dieser Funktion kdnnen Angaben Uber das EEPROM abgefragt

werden.
Parameter  card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der

Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).

slot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tragerkarte erhélt die Nummer O.

info Zeiger auf eine Datenstruktur vom Typ

MAX_EEPINFO TYPE, in die die Informationen
eingetragen werden. Die Struktur MAX_EEPINFO_TYPE
hat folgenden Aufbau:
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Element Datentyp Bedeutung

ulVersion ULONG Version der EEPROM -
Inhaltsdefinition

ulLength ULONG Grof3e des EEPROMs in Bytes

ulOrg ULONG Organisation des EEPROMSs
(0=Byte, 1=Wort, 2=Doppel-
wort). Dieser Eintrag entscheidet
dartber, wie bei den ubrigen
EEPROM-Funktionen die
Parameter size und  offset
interpretiert werden.

ulBufferSze ULONG Grole des EEPROM-Schreb-
puffers

ulFlags ULONG z.Zt. ist nur
MAX _EEP AUTO_INC
definiert, welches bedeutet, dass
das EEPROM mit Auto-
Inkrement der Adressen arbeitet

ul Speed ULONG max. Geschwindigkeit, mit der
auf das serielle EEPROM

zugegriffen wird
max_open_eeprom Offnen des EEPROMs
Pascal FUNCTION max_open_eeprom (card: WORD; slot: WORD; layer:
WORD; flags: WORD): MAX_ ERROR,;
C MAX ERROR max_open_eeprom (USHORT card, USHORT dlat,
USHORT layer, USHORT flags);
VB Declare Function max_open_eeprom Lib "maxw32.dIl" (ByVal card As

Integer, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByVal flagsAs
Integer) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX
Funktion Mit dieser Funktion wird ein EEPROM-Zugriff initidisiert.

Parameter  card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).
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slot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhdlt die Nummer O.

flags Eigenschaften fir den EEPROM-Zugriff. Zur Zeit ist nur

das Flag MAX_CHECK_EEP CHECKSUM definiert, dass
eine Uberprifung des gesamten EEPROMs mit der
ebenfals gespeicherten Checksumme bewirkt. Die
Checksumme wird nicht bei jedem Zugriff, sondern nur in
den Funktionen max_open_eeprom und
max_close_eeprom geprift bzw. berechnet.

max_close _eeprom Schliel3en desEEPROMs

Pascal FUNCTION max_close_eeprom (card: WORD; slot: WORD; layer:
WORD; flags: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_close eeprom (USHORT card, USHORT dlot,
USHORT layer, USHORT flags);

VB Declare Function max_close_eeprom Lib "maxw32.dIl" (ByVa card

AsInteger, ByVal dot Aslinteger, ByVal layer AsInteger, ByVal flags
As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX
Funktion Mit dieser Funktion wird ein EEPROM-Zugriff beendet.

Parameter  card Nummer der Tréagerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).
slot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)
layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tragerkarte erhélt die Nummer O.
flags Eigenschaften fir den EEPROM-Zugriff. Zur Zeit ist nur

das Flag MAX_CHECK_EEP_CHECKSUM definiert, dass
die Berechnung der Checksumme Uber das gesamte
EEPROM bewirkt, die dann abgespei chert wird.
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max_get_free eeprom_block Grofidter freier Block im EEPROM

Pascal FUNCTION max_get_free eeprom block (card: WORD; slot: WORD;
layer: WORD; VAR size: LONGWORD): MAX_ERROR;

C MAX_ ERROR max_get free eeprom_block (USHORT card,
USHORT slot, USHORT layer, ULONG *size);

VB Declare Function max_get free eeprom_block Lib "maxw32.dll"

(ByVal card AsInteger, ByVal slot AsInteger, ByVal layer As Integer,
ByRef size AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann die Grof3e des grofdten zusammenhangenden
unbenutzten EEPROM-Bereichs ermittelt werden.

Parameter  card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).

dot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhalt die Nummer O.

Size Zeiger auf eine Variable, in die die Grole (in Bytes) des
groften freien Blocks eingetragen wird.

max_create eeprom_area Anlegen eines EEPROM-Bereichs
Pascal FUNCTION max_create_eeprom_area (card: WORD,; slot: WORD;
layer: WORD; usage: WORD; size: WORD; flags. WORD):
MAX_ ERROR,;
C MAX_ERROR max_create eeprom_area (USHORT card, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT usage, USHORT size, USHORT flags);
VB Declare Function max_create_eeprom areaLib "maxw32.dll" (ByVa

card As Integer, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByVa
usage As Integer, ByVal size AsInteger, ByVal flags As Integer) As
I nteger

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX



6-28 Bibliotheken EEPROM-Zugriffe

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion wird ein Speicherbereich im EEPROM eines
Moduls angelegt. Wenn der gewlinschte Bereich bereits angelegt
worden ist, liefert die Funktion ERR_EEPROM_REGION_EXISTS
zuriick. Der Bereich kann vor Schreib- und Lesezugriffen per Passwort
gesichert werden. Nach dem Anlegen ist das Passwort standardméidig
en leerer String. Mit Hilfe der Funktion
max_change_eeprom_passwor d kann das Passwort gedndert werden.

card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).
slot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen

werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhdlt die Nummer O.

usage Angabe, welcher EEPROM-Bereich angelegt werden soll.
User-Programme diurfen diesen Parameter nur =
MAX_EEPAREA_USER DATA setzen. Andere Bereiche
werden durch Systemprogramme bzw. beim Hersteller
eingerichtet.

size Gewtinschte Grol3e des Bereichs. Da einige Modul-Device-
Treiber ebenfalls EEPROM-Speicher benttigen (z.B. fir
Initialisierungs- oder Korrekturdaten), sollte nicht der
gesamte EEPROM -Speicher fur Anwender-Daten reserviert
werden bevor der MDD nicht seinen Bereich angelegt hat.

flags Flags mit Eigenschaften des Bereichs:
MAX_CHECK_EEP _CHECKSUM: in dem neu angelegten
Bereich wird eine Checksumme angelegt, die mit jedem
Schreibzugriff aktualisiert wird. Die Schreibzugriffe dauern
dadurch langer, dafur ist die Datenkonsistenz des Bereichs
gewdhrleistet.
MAX_EEP PASSREAD: Be Lesezugriffen muss das
Passwort angegeben werden.
MAX_EEP PASSWRITE: Bei Schreibzugriffen auf den
Bereich muss ein Passwort angegeben werden. Auch das
L 6schen des Bereichs ist geschiitzt.
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max_change eeprom_password Andern des Passworts fir
einen EEPROM-Bereich
Pascal FUNCTION max_change eeprom_password (card: WORD; dlot:

WORD; layer: WORD; usage: WORD; Const oldpass: PChar; Const
newpass. PChar): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_change eeprom_password (USHORT card,
USHORT dot, USHORT layer, USHORT usage, char * oldpass, char
* Newpass);

VB Declare Function max_change eeprom_password Lib "maxw32.dIl"

(ByVal card AsInteger, ByVal slot AsInteger, ByVal layer As Integer,
ByVal usage As Integer, ByVal oldpass As String, ByVal newpass As
String) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann das Passwort, mit dem ein EEPROM-Bereich
geschitzt wird, gedndert werden. Werksseitig ist kein Passwort
vergeben, so dass beim ersten Aufruf dieser Funktion ein leerer String
Ubergeben werden muss.

Parameter  card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).
slot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen

werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tragerkarte erhélt die Nummer O.

usage EEPROM-Bereich, fir den das Passwort geandert werden
soll. User-Programme dirfen diesen Parameter nur =
MAX_EEPAREA USER DATA setzen.

oldpass  Bisheriges Passwort
newpass Neues Passwort mit max. 8 Zeichen.
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max_get_eeprom_area size Groi3e eines EEPROM-Bereichs

Pascal FUNCTION max_get_eeprom_area size (card: WORD; slot: WORD;
layer: WORD; usage: WORD; VAR size: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get eeprom area size (USHORT card, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT usage, USHORT *size);

VB Declare Function max_get_eeprom_area size Lib "maxw32.dIl"

(ByVal card AsInteger, ByVal slot AsInteger, ByVal layer As Integer,
ByVal usage As Integer, ByRef size As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert die Grofe eines im EEPROM angelegten
Bereichs.
Parameter  card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).
dot Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)
layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhalt die Nummer O.
usage EEPROM-Bereich, dessen GrolRe ermittelt werden soll.
User-Programme durfen diesen Parameter nur =
MAX_EEPAREA_USER DATA setzen.
size Zeiger auf eine Variable, in die die Lange des Bereichs (in
Bytes) eingetragen wird
max_delete eeprom_area L dschen eines EEPROM -Bereichs
Pascal FUNCTION max_delete eeprom _area (card: WORD; slot: WORD;
layer: WORD; usage: WORD; Const sPass. PChar): MAX_ERROR,;
C MAX ERROR max_delete eeprom area (USHORT card, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT usage, char * sPass);
VB Declare Function max_delete eeprom area Lib "maxw32.dll" (ByVal

card As Integer, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByVa
usage As Integer, ByVal sPass As String) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX



Bibliotheken

EEPROM-Zugriffe 6-31

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion wird ein Speicherbereich im EEPROM eines
Moduls gel dscht.

card Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).

slot Steckplatz des Moduls , auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhalt die Nummer O.

usage Bereich, der geldscht werden soll. User-Programme dirfen
diesen Parameter nur = MAX_EEPAREA_USER DATA
sefzen.

sPass Falls der Bereich mit Passwort-Schutz versehen ist, muss
hier das Passwort as nullterminierter String Ubergeben
werden.

max_read _eeprom_area Zugriff auf einen EEPROM-Bereich
max_write eeprom_area

Pascal

FUNCTION max_read eeprom area (card: WORD; slot: WORD;
layer: WORD; usage: WORD; offset: WORD; size: WORD; VAR
data; Const sPass. PChar): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_write_eeprom_area (card: WORD; slot: WORD;
layer: WORD; usage: WORD; offset: WORD; size: WORD; VAR
data; Const sPass. PChar): MAX_ERROR,;

MAX_ ERROR max_read eeprom area (USHORT card, USHORT
dlot, USHORT layer, USHORT usage, USHORT offset, USHORT size,
void *data, char * sPass);

MAX_ ERROR max_write_eeprom area (USHORT card, USHORT
sot, USHORT layer, USHORT usage, USHORT offset, USHORT size,
void *data, char * sPass);
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VB Declare Function max_read eeprom_areaLib "maxw32.dll" (ByVal
card As Integer, ByVal slot As Integer, ByVal layer As Integer, ByVa
usage As Integer, ByVal offset As Integer, ByVal size As Integer,
ByRef data As Any, ByVal sPass As String) As Integer

Declare Function max_write_eeprom_area Lib "maxw32.dll" (ByVal
card As Integer, ByVal slot As Integer, ByVal layer AsInteger, ByVa
usage As Integer, ByVal offset As Integer, ByVal size As Integer,
ByRef data As Any, ByVal sPass As String) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Mit diesen Funktionen kann ein Speicherbereich im EEPROM eines
M oduls gelesen bzw. beschrieben werden..

Parameter card

dot

layer

usage

offset
size
data

sPass

Nummer der Trégerkarte. In Echtzeitprogrammen hat der
Parameter keine Bedeutung (=0 setzen).

Steckplatz des Moduls, auf dessen EEPROM zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhdlt die Nummer O.

Bereich, der gelesen bzw. beschrieben werden soll. User-
Programme durfen zum Schreiben nur MAX_EEPAREA
USER DATA angeben. Gelesen werden kdnnen durch
Angabe von MAX_EEPAREA_ _MODULNAME (Text mit
der Kurzbezeichnung des Moduls) MAX EEPAREA
INFOTEXT (kurze Beschreibung des Moduls als Text),
MAX_EEPAREA_ MANUFACTURER (Angaben zum
Hersteller) oder MAX_EEPAREA PROD_DATA
(Produktionsdaten) auch weitere Informationen (soweit sie
vorhanden sind).

Offset (in Bytes) zum Beginn des Bereichs
Grol3e des zu lesenden oder zu schreibenden Blocks
Zeiger auf die Daten

Falls der Bereich mit Passwort-Schutz versehen ist, muss
hier das Passwort als nullterminierter String Ubergeben
werden. Andernfalls NULL setzen.
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6.5. Funktionen zur Verwaltung von MAX-Modulen

Die Kommunikation eines Anwenderprogramms auf einem Host-PC oder MAX-PC
mit einem Zielsystem erfolgt grundsétzlich Gber ein Handle. Dieses muss sich das
Anwenderprogramm zunéchst mit Hilfe der Funktion max_connect_cpu holen. Fur
alle weiteren Zugriffe auf das Zielsystem ist das erhaltene Handle den
entsprechenden Bibliotheksfunktionen zu tbergeben.

max_connect_cpu Verbindungsaufbau zum Zielsystem

Pascal FUNCTION max_connect_cpu (card: WORD; dot: WORD; layer:
WORD; VAR 0os: MAX_OS INFO; VAR hModul: MAXMODHND):
MAX ERROR,;

C MAX_ERROR max_connect_cpu (USHORT card, USHORT dlat,
USHORT layer, MAX_OS INFO *os, MAXMODHND *hModul)

VB Declare Function max_connect_cpu Lib "maxw32.dIl" (ByVal card As

Integer, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByRef os As
MAX_OS INFO, ByRef hModul As Long) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion stellt die Verbindung zu einem Zielsystem (CPU-
Modul oder Host-PC oder PCI-Karte ohne CPU-Modul) her und liefert
dafir ein Handle, das anschliefend fir die meisten
Bibliotheksfunktionen benttigt wird. Die Funktion ist daher in jedem
Programm (auch in enem Echtzeitprogramm!) wéahrend der
Initialisierung auf zurufen.

Parameter  card Diese Parameter spezifizieren das Zielsystem, zu dem eine
slot Verbindung hergestellt werden soll. Die untenstehende
layer Tabelle zeigt die moglichen Einstellungen.
0S Zeiger auf eine Struktur vom Typ MAX_OS INFO, in die

eingetragen wird, welches Betriebssystem auf dem CPU-
Modul aktiv ist. Wenn die Informationen nicht benttigt
werden, kann der Zeiger = NULL gesetzt werden. Die
Struktur MAX_OS _INFO ist wie folgt aufgebaut:
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hModul

Element Datentyp Beschreibung

usType USHORT Typ des aktiven Betriebssystems.
Die zur Zet definierten Werte
sind in der nachfolgenden Tabelle
aufgefihrt.

version MAX Versionsangabe des Betriebs
VERSION systems. Fur OsX entspricht das
Format dem der Funktion

max_get_lib_version.

ulSub ULONG Sub-Versionsangabe. Wird zur
Zeit nicht verwendet

ulDate ULONG Erstellungsdatum des Betriebs
systems. Fir OsX entspricht das
Format dem der Funktion
max_get_lib_version.

Zeiger auf eine Variable, in die das Handle eingetragen
wird. Bei fehlerhafter Ausfiihrung dieser Funktion wird O
zurlckgeliefert. Dieses Handle Ist alen
Bibliotheksfunktionen zu CUbergeben, die auf das
Zielsystem zugreifen.

Das erhaltene Handle ist Prozess-spezifisch, d.h. es darf nicht an
andere Anwendungen weitergereicht werden. Andere Anwendungen
miissen sich selbst ein Handle flr das Ziel system holen.

Im Parameter os.usType sind folgende Betriebssysteme definiert:

MAX_MINI_OSX OsX-Betriebssystem mit  eingeschranktem

Funktionsumfang, das nach Reset automatisch
anlauft

MAX_ROM_OSX Vollstéandiges Betriebssystem, muss aktiviert

werden oder kann durch besondere Maldhahmen
nach Reset auch automatisch anlaufen.

MAX_RAM_OSX Vollsténdiges Betriebssystem, das vom Host aus

ins RAM des CPU-M oduls geladen wurde.
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In der folgenden Tabelle sind die Einstellungen fir die Parameter card, slot und layer
fUr verschiedene V erbindungsarten zusammengefasst:

Verbindung Verbindung  Verbindung | card sot* layer?
von zu uber
Host-PC MAX-PC OsX PCI-Bus Karten-Nr. aus  Steckplatz-Nr. Etagen-Nr.
der oder MAX_- oder 0
Konfiguration ~AUTO_SLOT?®
Host-PC MAX-PC OsX Serielle Karten-Nr.aus 0O 0
Schnittstelle | der
auf dem Konfiguration
MAX-PC
Host-PC MAX6pci ohne PCI-Bus Karten-Nr.aus 0O 0
MAX-PC der Konfigura-
tion
MAX-PC OsX  Host-PC PCI-Bus MAX_PCI_ 0 0
(Echtzeitpro- HOST
gramm)
MAX-PC OsX  Host-PC Serielle MAX_SERIAL O 0
(Echtzeitpro- Schnittstelle | _HOST
gramm) auf dem
MAX-PC
MAX-PC OsX  Host-PC Ethernet- MAX_ Steckplatz-Nr. des Etagen-Nr. des
(Echtzeitpro- Schnittstelle | ETHERNET_ Moduls, auf dem  Moduls, auf
gramm) HOST sich die demsichdie
verwendete verwendete
Schnittstelle Schnittstelle
befindet. befindet.
MAX-PC OsX  Anderer MAX- X-Bus MAX_LOCAL Steckplatz-Nr. des Etagen-Nr. des
(Echtzeitpro- PC OsX auf _BOARD anderen MAX-PC anderen MAX-
gramm) derselben PC
Trégerkarte
MAX-PC OsX  Sich selbst L okal MAX_LOCAL MAX_MY_SELF 0
(Echtzeitpro- _BOARD
gramm)

! Steckplatz: Die Nummerierung der Steckplétze beginnt ab 1 und ist auf der Tragerkarte aufgedruckt
? Die unterste Etage direkt auf der Tragerkarte erhalt die Nummer 0
% falls genau ein CPU-Modul aufgesteckt
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max_exit_cpu Verbindungsabbau mit dem Zielsystem
Pascal FUNCTION max_exit_cpu (VAR hModul: MAXMODHND):
MAX_ ERROR,;
C MAX_ERROR max_exit_cpu (MAXMODHND *hModul);
VB Declare Function max_exit_cpu Lib "maxw32.dIl" (ByRef hModul As

Long) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX, Host-PC — MAXG6pC

Funktion Diese Funktion beendet die Kommunikation der Bibliothek mit dem
Zielsystem. Das Handle wird geschlossen. Auch alle zum Zielsystem
gehdrenden Handles fir Buffer, MDD usw. werden geschl ossen.

Parameter  hModul Zeiger auf eine Variable, in der das Handle des
Zielsystems steht. Das Handle wird ungiltig gemacht.

max_get_os version Betriebssystemversion desMAX-PC

Pascal FUNCTION max_get_os version (hModul: MAXMODHND; VAR os:
MAX_OS INFO): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_get os version (MAXMODHND hModul,
MAX_OS INFO *o0s);

VB Declare Function max_get os version Lib "maxw32.dll" (ByVal

hModul As Long, ByRef os AsMAX _OS INFO) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert den Typ und die Version des auf dem MAX-PC
aktiven Betriebssystems.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul
0S Zeiger auf eine Struktur, in die eingetragen wird, welches

Betriebssystem auf dem MAX-PC aktiv ist. Die Struktur
ist bei max_connect_cpu erléutert.
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max_reacting Kommunikationstest

Pascal FUNCTION max_reacting (hModul: MAXMODHND):
MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_reacting (MAXMODHND hModul);

VB Declare Function max_reacting Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion prift, ob eine Kommunikation der Bibliothek mit dem
MAX-PC funktioniert.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul

max_load osx Betriebssystem-Download

Pascal FUNCTION max_load osx (hModul: MAXMODHND; CONST osx:
PChar): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_load_osx (MAXMODHND hModul, char * osx)

VB Declare Function max_load osx Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long, ByVal osx As String) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX
Funktion Diese Funktion |&dt ein Betriebssystem auf das CPU-Modul.
Parameter  hModul Handle auf das CPU-M odul

0SX Zeiger auf enen nullterminierten String, der angibt
wel ches Betriebssystem aktiviert werden soll:
'‘ROM' : es wird das im Flash-ROM des MAX-PC
befindliche Betriebssystem aktiviert.
‘Dateiname’: Der String wird ads Name ener
Betriebssystem-Datei interpretiert. Diese wird in das RAM
des MAX-PC geladen und aktiviert. Damit lassen sich auf
einfache Weise Updates des Betriebssystems vornehmen.
Die Joker *"und '?"im String sind erlaubt. Bel Angabe der
Konstante MAX1 NEWEST _OSX verwendet die
Funktion die aktuellste Betriebssystem-Datei aus dem
Verzeichnis,, SNW32\0SX*.
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max_get_dlot Steckplatz ermitteln

Pascal FUNCTION max_get_slot (hModul: MAXMODHND; VAR dot:
WORD; VAR layer: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get_slot (MAXMODHND hModul, USHORT
*dot, USHORT *layer)

VB Declare Function max_get _slot Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long, ByRef slot AsInteger, ByRef layer AsInteger) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion kann ermittelt werden, auf welchem Steckplatz
sich ein CPU-Modul befindet. Das wird z.B. in Echtzeitprogrammen
bendtigt oder bel einem per Remote-Verbindung angebundenen CPU-
Modul. Die Steckplatznummer ist z.B. bee EEPROM- oder Flash-
Zugriffen anzugeben.

hModul Handle auf das CPU-Modul

dot Zeiger auf eine Variable, in die die Steckplatznummer des
CPU-Moduls eingetragen wird

layer Zeiger auf eine Variable, in die die Etagennummer des
CPU-Moduls eingetragen wird

max_get _max_blocksize Kommunikationspufferlange

Pascal

VB

FUNCTION max_get_max_blocksize (hModul: MAXMODHND;
VAR receive: LONGWORD; VAR transmit: LONGWORD):
MAX ERROR;

MAX_ ERROR max_get max_blocksize (MAXMODHND hModul,
ULONG *receive, ULONG *transmit)

Declare Function max_get max_blocksize Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByRef receive As Long, ByRef transmit As Long)
As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX —» MAX-PC OsX
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Funktion Diese Funktion liefert Information dartiber, wie lang die Datenblocke
bei bestimmten Funktionen maximal sein dirfen. Die Lange ist
abhangig vom auf dem CPU-Modul aktiven Betriebssystem und davon,
von wo das CPU-Modul angesprochen wird. Sie kann fur Datenbl 6cke,
die zum CPU-Modul gesendet werden unter Umstanden anders sein als
fUr Datenbl 6cke, die vom CPU-Modul angefordert werden.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul

receive Zeiger auf eine Variable, in die die maximale Lange von
Datenblocken eingetragen wird, die das CPU-Modul
empfangen kann (gilt fir max_write_channd_block,
max_channel_control und max_call_func).

transmit  Zeiger auf eine Variable, in die die maximale Lange von
Datenblocken eingetragen wird, die von einem CPU-
Modul angefordert  werden  kann  (gilt  flr
max_read_channel_block, @ max channel_info  und
max_call_func).

6.6. Funktionen fir die Verwendung von INS-Files

INS-Files sind Dateien, die verschiedene Befehle zum Ansprechen der X-Bus-
Hardware enthalten. Zulassige Anweisungen sind im Anhang G beschrieben. Die
Erstellung solcher Dateien und ihr Test erfolgt am besten mit SNW32.

Die Bibliothek stellt fur die Verwendung von INS-Files in eigenen Programmen die
Funktion max_execute ins file zum Ausfihren der in einer INS-Datei enthaltenen
Anweisungen zur Verfigung. Fur das Schreiben einer INS-Datei inklusive der darin
ggf. zum Download enthatenen Echtzeitprogramme in das Flash eines CPU-Modules
gibt esdie Funktion max_write ins file to flash.
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max_execute ins file  Befehldistein einer INS-Date abarbeiten

Pascal

C

VB

FUNCTION max_execute ins file (hModul: MAXMODHND; insfile:
PChar; mode: WORD): MAX ERROR;

MAX_ERROR max_execute_ins file (MAXMODHND hModul, char
*insfile, USHORT mode);

Declare Function max_execute ins file Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal insfile As String, ByVa mode As Integer) As
Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Die in einer INS-Datel stehende Liste von Befehlen wird mit Hilfe
dieser Funktion abgearbeitet. Liefert die Funktion den Fehler
ERR _INS FILE SYNTAX, so wird empfohlen im INS-File-Editor
von SNW32 den Syntax-Check auf die INS-Datel anzuwenden, um den
Fehler genauer zu lokaisieren. Die Funktion greift auf die im
SNW32\BIN-Verzeichnis befindliche A_ MLX.DLL zurick.

hModul Handle auf das CPU-Modul

insfile Name der INS-Date as nullterminierter String. Die
Namenserweiterung .INS muss enthalten sein. Wird hier
NULL angegeben, offnet die Funktion die Windows
Datelauswahl-Dialogbox. Eventuell durch die INS-Datel ins
Flash geladene Echtzeitprogramme miissen sich im selben
Verzeichniswie die INS-Datei befinden.

mode reserviert = 0 setzen

max_write ins file to flash  Schreiben eines INS-Filesins Flash

Pascal

VB

FUNCTION max_write ins file to_flash (hModul: MAXMODHND;
slot: WORD, layer: WORD, chip: WORD, insfile: PChar, mode:
WORD): MAX_ERROR;

MAX_ERROR max_write_ins file to_flash (MAXMODHND
hModul, USHORT dlot, USHORT layer, USHORT chip, char *insfile,
USHORT mode);

Declare Function max_write ins file to flash Lib "maxw32.dll"
(ByVa hModul AsLong, ByVal slot as Integer, ByVal layer as Integer,
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ByVal chip as Integer, ByVal insfile as String, ByVa mode as Integer)
As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion |&dt eine INS-Datei in das Flash-ROM eines CPU-
Moduls. Echtzeitprogramme, die in der INS-Datel mittels MAXINST-
Befehlen auf das CPU-Modul geladen werden sollen, werden
zusammen mit einem Loader-Programm ebenfalls ins Flash
geschrieben.

Zu beachten ist, dass sich nur eine einzige INS-Datei im Flash befinden
darf. Eine bereits im Flash stehende INS-Datei wird durch einen Aufruf
von max_write ins file to flash Uberschriecben. Die Befehle
MAXRESET, MAXLOADOSX und MAXCONNECT CPU in der
INS-Datei werden ignoriert.

Die ins Flash geschriebenen Anweisungen werden automatisch
abgearbeitet, sobald max_reset_board ausgefihrt wird und das ROM-
OsX aktiviert wird.

Die Funktion greift auf die im SNW32\BIN-Verzeichnis befindliche
A_XMODULE.DLL zurick.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul

slot Steckplatz des Moduls, in dessen Flash die INS-Datei
geschrieben werden soll

layer Etagennummer des Moduls, in dessen Flash die INS-Datel
geschrieben werden soll

chip IC, in das die INS-Datei geschrieben werden soll. Dieser
Parameter muss fur das X-MAX-1 oder X-MAX-E =3
gesetzt werden.

insfile Name der INS-Datei als nullterminierter String (s. a. max_
execute ins file)

mode reserviert = 0 setzen



6-42 Bibliotheken Zugriff auf das RAM eines MAX-PC

6.7. Funktionen fur Zugriffe auf dasRAM einesMAX-PC

max_allocate ram Speicher reservieren

Pascal

VB

FUNCTION max_allocate ram (hModul: MAXMODHND; VAR par:
MAX_ALLOC TYPE; VAR size: LONGWORD; VAR address:
LONGWORD): MAX ERROR;

MAX_ERROR max_allocate ram (MAXMODHND hModul,
MAX_ALLOC TYPE *par, ULONG *size, ULONG *address);

Declare Function max_allocate ram Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul
AsLong, ByRef par AsMAX_ALLOC _TYPE, ByRef size AsLong,
ByRef address As Long) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion wird ein Speicherbereich reserviert. Die Zugriffe
darauf missen mit den Funktionen max read _memory und
max_write_memory erfolgen.

hModul Handle des Moduls

par Zeiger auf eine  Datenstruktur  vom  Typ
MAX_ALLOC TYPE, in der die gewlnschten
Eigenschaften des zu reservierenden Speichers stehen. Die
Struktur MAX_ALLOC_TYPE ist wie folgt aufgebauit:

Element Datentyp Beschreibung

usStrategy USHORT Strategie der Speicherreser-
vierung. Die mdglichen
Werte sind in der unten
stehenden Tabelle aufgefihrt

usAlignment USHORT Ausrichtung des Anfangs des
Speichers in Potenzen zu 2
(0 = Byte, 1 = Wort, 2 =
Doppelwort, ...)
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Element Datentyp Beschreibung

usTask USHORT Nummer der Task, die den
Speicher anfordert (nur zu
Protokollzwecken)

usUsage USHORT Reserviert (= 0 setzen)

Size Zeiger auf eine Variable, in der die gewtinschte Grof3e des
zu reservierenden Speicherbereiches steht. Im Anschluss
an den Aufruf wird dort die tatsachliche Grole
eingetragen.

address  Zeiger auf eine Variable, in die die physikalische
Anfangsadresse des reservierten  Speicherbereiches
eingetragen wird. Wenn fir usSrategy in einem
Echtzeitprogramm der Wert MAX ALLOC DOS -
MEMORY verwendet wird, tragt die Funktion in diese
Variable die Anfangsadresse des reservierten Speichers
unterhalb 1IMB als Segment: Offset Adresse e n (s.u.).

Mo6gliche Werte fiir die Strategie der Speicherreservierung:

MAX_ALLOC_ Speicher von unten reservieren. Wenn nicht

UP_ABS genligend Speicher zur Verfligung steht, wird ein
Fehler gemeldet

MAX_ALLOC_ Speicher von unten reservieren. Wenn nicht

UP_MAX genligend Speicher zur Verfligung steht, wird so

viel wie moglich reserviert.

MAX_ALLOC_ Speicher von oben reservieren. Wenn nicht
DOWN_ABS genligend Speicher zur Verfligung steht, wird ein
Fehler gemeldet.

MAX_ALLOC_ Speicher von oben reservieren. Wenn nicht
DOWN_MAX genligend Speicher zur Verfliigung steht, wird so
viel wie moglich reserviert.
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MAX_ALLOC_ Speicher entsprechend der Strategie

DOS MEMORY MAX_ALLOC_UP_ABS reservieren. Zusétzlich
pruft die Funktion, ob der gesamte angeforderte
Speicher unterhalb der 1 MB Grenze angelegt
werden konnte. Wenn das mdglich ist, kann dann
in einem Echtzeitprogramm direkt mit Real-
Pointern gearbeitet werden, sonst liefert die
Funktion einen Fehler.

MAX_ALLOC DOS MEMORY steht nur in den
Bibliotheken fir das OsX (Echtzeitprogramme)
zur Verflgung.

Wird in einem Echtzeitprogramm das Strukturelement usStrategy mit
dem Wert MAX_ALLOC _DOS MEMORY ausgefllt, gibt address
die Segment: Offset Anfangsadresse des reservierten
Speicherbereiches zuriick. Fur address muss also in diesem Fall ein C-
oder Pascal-Pointer eingesetzt werden, Uber den anschlief3end auf den
reservierten Speicher direkt zugegriffen werden kann:

UCHAR *pData;
ULONG ulSize = 72; // allocate 72 bytes
MAX_ALLOC _TYPE rcMemory;

rcMemory.usStrategy = MAX_ALLOC_DOS MEMORY;
rcMemory.usAlignment = 1;

rcMemory.usTask = 100;

rcMemory.usUsage = 0;

Error = max_allocate_ram (hModul, &rcMemory, &ulSize, (ULONG*)& pData);

max_get_ram_info RAM -Infor mationen

Pascal FUNCTION max_get ram info (hModul: MAXMODHND; VAR info:
MAX_RAM_TYPE): MAX_ERROR,;

C MAX_ ERROR max_get ram_info (MAXMODHND hModul,
MAX_RAM_TYPE *info);

VB Declare Function max_get_ram_info Lib "maxw32.dll" (ByVa hModul

AsLong, ByRef prcinfo AsMAX_RAM_TYPE) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX
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Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion kénnen Informationen Gber den RAM-Speicher des
angegebenen MAX-PC ermittelt werden, u.a. wie viel freier RAM-
Speicher zur Verfligung steht.

hModul Handle des Moduls

info Zeiger auf eine Datenstruktur vom Typ MAX_
RAM_TYPE, in die die folgenden Informationen
eingetragen werden. Die Struktur MAX_RAM_TYPE ist
wie folgt aufgebaut:

Element Datentyp Beschreibung

ulFree ULONG Anzahl der zur freien Verfligung
stehenden Bytes

ulTotal ULONG GrofRe des gesamten RAM-
Speichersin Bytes

uSart ULONG Anfangsadresse des frelen
Speichers

ulEnd ULONG Endadresse desfreien Speichers

max_write_memory Speicherzugriffe
max_read _memory

Pascal

VB

FUNCTION max_write_memory (hModul: MAXMODHND,; address:
LONGWORD; VAR size: LONGWORD; VAR datad): MAX_ERROR;

FUNCTION max_read memory (hModul: MAXMODHND; address:
LONGWORD; VAR size LONGWORD; VAR data): MAX_ERROR,;

MAX_ ERROR max_write_memory (MAXMODHND hModul,
ULONG address, ULONG *size, void * data);

MAX_ERROR max_read_memory (MAXMODHND hModul,
ULONG address, ULONG *size, void *data);

Declare Function max_write_memory Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hModul As Long, ByVal address As Long, ByRef size As Long, ByRef
data As Any) AsInteger

Declare Function max_read memory Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hModul As Long, ByVal address As Long, ByRef size As Long, ByRef
data As Any) As Integer
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Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktionen dienen zum Schreiben und Lesen des RAM-
Speichers des angegebenen MAX-PC. Normalerweise kann ein
Programm im Real-Mode nur die unteren 1 MByte des 4 GByte grof3en
Speicherbereichs der CPU zugreifen.
Parameter  hModul Handle des Moduls
address Physikalische Anfangsadresse, ab der geschrieben oder
gelesen werden soll.
size Zeiger auf eine Variable, in der die Anzahl Bytes steht, die
gelesen bzw. geschrieben werden sollen. Die Funktion
trégt in die Variable ein, wie viele Bytes tatséchlich
gelesen bzw. geschrieben worden sind.
data Zeiger auf eine Variable, in die die gelesenen Daten
eingetragen werden, bzw. in der die zu schreibenden Daten
stehen.
max_get _physical _addr Physikalische Adresse
Pascal FUNCTION max_get_physical_addr (VAR ptr): LONGWORD;
C ULONG max_get_physical _addr (void *ptr);
VB Declare Function max_get physical_addr Lib "maxw32.dIl" (ByRef ptr

AsAny) AslLong

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion konvertiert eine Segment:Offset-Adresse in ene
physikalische Adresse, wie sie z.B. von Bibliotheksfunktionen fir
RAM-

oder Flash-Zugriffe gefordert wird. Physikalische Adressen erlauben im
Gegensatz zu den normalerweise in 16-Bit-Programmen verwendeten
Segment: Offset-Adressen auch die Adressierung von Speicherzellen
oberhalb 1 MB.

ptr Zu konvertierende Segment: Offset-Adresse

Ruckgabewert Physikalische Adresse
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6.8. Funktionen fur den Zugriff auf das Flash desMAX-PC

max_get_flash_info Flash-ROM -I nfor mationen

Pascal FUNCTION max_get_flash_info (hModul: MAXMODHND; dlot:
WORD; layer: WORD; chip: WORD; VAR info:
MAX_FLASH TYPE): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get_flash info (MAXMODHND hModul,
USHORT dglot, USHORT layer, USHORT chip, MAX_FLASH_TYPE
*info);

VB Declare Function max_get_flash_info Lib "maxw32.dIl" (ByVal

hModul As Long, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger,
ByVal chip AsInteger, ByRef info ASMAX_FLASH_TYPE) As
I nteger

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert Informationen Uber den Flash-ROM-Speicher auf
einem MAX-Modul.

Parameter  hModul Handle des Moduls

slot Steckplatz des Moduls, auf dessen Flash zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tragerkarte erhélt die Nummer O.

chip Angabe Uber welches IC Informationen eingeholt werden
sollen. Dieser Parameter muss fur das X-MAX-1 oder X-
MAX-E = 3 gesetzt werden.
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info Zeiger auf ene  Datenstruktur  vom  Typ
MAX_FLASH _TYPE, in die die gelesenen Informationen
eingetragen werden. Die Struktur MAX_FLASH TYPE ist
wie folgt aufgebauit:

Element Datentyp Beschreibung
usManufacturer USHORT Flash-Hersteller ID
usDevice USHORT Fash-DevicelD
ulFlashSze ULONG  Speichergrofe (in Bytes)
ulSectorSze ULONG  Sektorgrofe (in Bytes)
ulSectorCount ULONG  Anzahl an Sektoren

usOrganization USHORT Organisation des Flash (0
= Bit, 1 = Byte, 2= Wort)

usProtectable USHORT Weéche Sektoren
schreibgeschitzt  werden
kénnen (0 = keine, 3 =
ale, 2 = nur der oberste
Sektor, 1 = nur der

unterste Sektor)
usBuffer Sze USHORT  GrolRe des Schreibpuffers
usStatus USHORT Zustand des Chips
max_flash_sector_info Flash-Sektor -I nfor mationen
Pascal FUNCTION max_flash_sector_info (hModul: MAXMODHND; dlot:

WORD; layer: WORD: chi p: WORD,; sector: WORD; VAR protection:
WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ ERROR max_flash sector info (MAXMODHND hModul,
USHORT dlot, USHORT layer, USHORT chip, USHORT sector,
USHORT * protection);

VB Declare Function max_flash_sector_info Lib "maxw32.dll" (ByVal

hModul AsLong, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger,
ByVal chip As Integer, ByVal sector As Integer, ByRef protection As
Integer) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX
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Funktion Diese Funktion liefert Informationen Uber einen Sektor im Flash-ROM -
Speicher auf dem CPU-Modul.
Parameter  hModul Handle des Moduls
slot Steckplatz des Moduls, auf dessen Flash zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tragerkarte)
layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhdlt die Nummer O.
chip Angabe, Uber welches IC Informationen eingeholt werden
sollen. Dieser Parameter muss fur das X-MAX-1 oder X-
MAX-E = 3 gesetzt werden.
sector Sektornummer
protection Zeiger auf eine Variable, in die eingetragen wird, ob der
Sektor schreibgeschitzt ist (=1) oder nicht (= 0)
max_erase flash Flash-Sektoren |Gschen
Pascal FUNCTION max_erase flash (hModul: MAXMODHND; dlot:
WORD; layer: WORD; chip: WORD,; first: LONGWORD; last:
LONGWORD): MAX_ERROR,;
C MAX_ERROR max_erase flash (MAXMODHND hModul, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT chip, ULONG first, ULONG last);
VB Declare Function max_erase flash Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul

AsLong, ByVa dot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByVal chip
As Integer, ByVal first AsLong, ByVal last AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Diese Funktion léscht einen Bereich im Flash-ROM-Speicher auf dem
CPU-Modul. Es ist zu beachten, dass das Flash in Sektoren organisiert
ist. Sektoren konnen nur als Ganzes geloscht werden. Liegt die
Anfangsadresse nicht am Anfang eines Sektors, so wird auch der
Bereich zwischen Sektoranfang und Startadresse gel 6scht. Das L 6schen
von Sektoren dauert relativ lange, so dass man diese Funktion nie in
zeitkritischen Programmteilen einsetzen sollte.
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Parameter

hModul Handle des Moduls

slot Steckplatz des Moduls, auf dessen Flash zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tréagerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhdlt die Nummer O.

chip Angabe, in welchem IC geléscht werden soll. Dieser
Parameter muss fur das X-MAX-1 oder X-MAX-E = 3
gesetzt werden.

first Angabe der Adresse, ab der gel Gscht werden soll

last Angabe der Adresse, bis zu der gel 0scht werden soll

max_write flash Flash-Zugriff
max_read flash

Pascal

VB

FUNCTION max_write flash (hModul: MAXMODHND; dlot:
WORD; layer: WORD; chip: WORD,; start: LONGWORD; size:
LONGWORD: VAR data): MAX_ERROR,

FUNCTION max_read flash (hModul: MAXMODHND; slot: WORD;
layer: WORD; chip: WORD,; start: LONGWORD; size: LONGWORD;
VAR data): MAX_ERROR,;

MAX_ ERROR max_write flash (MAXMODHND hModul, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT chip, ULONG start, ULONG size, void
*data);

MAX_ERROR max_read flash (MAXMODHND hModul, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT chip, ULONG start, ULONG size, void
*data);

Declare Function max_write flash Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul
AsLong, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByVal chip

As Integer, ByVal start AsLong, ByVal size AsLong, ByRef dataAs
Any) As Integer

Declare Function max_read flash Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul
AsLong, ByVal slot AsInteger, ByVal layer AsInteger, ByVal chip
As Integer, ByVal start AsLong, ByVal size AsLong, ByRef dataAs
Any) As Integer
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Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit diesen Funktionen kdnnen Daten in das Flash-ROM auf dem
MAX-PC geschrieben bzw. ausgelesen werden. Bevor Daten in das
Flash geschrieben werden kénnen, miissen die entsprechenden Sektoren
mit max_erase flash gelGscht werden.

Parameter  hModul

sot

layer

chip

Start

size

data

Handle des Moduls

Steckplatz des Moduls, auf dessen Flash zugegriffen
werden soll (s. Aufdruck auf der Tréagerkarte)

Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Tréagerkarte erhdlt die Nummer O.

Angabe, in welchem IC geschrieben/gelesen werden soll.
Dieser Parameter muss fur das X-MAX-1 oder X-MAX-E
= 3 gesetzt werden.

Relative Adresse (bezogen auf den Anfang des Flash), ab
der Daten zu lesen bzw. zu schreiben sind

Anzahl Bytes, die gelesen bzw. geschrieben werden sollen

Zeiger auf eine Variable, in die die gelesenen Daten
eingetragen werden, bzw. in der die zu schreibenden Daten
stehen.
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6.9. Funktionen fir Modul-Device-Treiber-K ommunikation

Das Ansprechen von MAX-Modulen erfolgt grundsétzlich Uber die sogenannten
Modul-Device-Treiber (MDD, s. auch Kapitel 8). Dies sind Programme mit einer
normierten Schnittstelle zur Bibliothek, Uber die alle Zugriffe auf die Hardware
abgewickelt werden. Sie konnen auf einem MAX-PC oder dem PC laufen. Fur jedes
Modul steht in der Regel ein MDD zur Verfligung. Fur Spezia zwecke kann es auch
mehrere MDDs geben.

Damit ein MDD benutzt werden kann, muss er zunéchst auf ein CPU-Modul geladen
werden. Fir Karten ohne CPU-Modul kann er auch auf dem Host-PC instaliert
werden. Dieser Vorgang ist mit max_load_mdd zu erledigen. Das von der Funktion
gelieferte MDD-Handle ist anschlieRend beim Offnen von Kandlen sowie weiteren
im folgenden beschriebenen Funktionen zu Ubergeben.

Die Zugriffe auf die Hardware erfolgen nach einem kanalorientierten Konzept. Bevor
man auf ein Device zugreifen kann, muss man zundchst einen Kanal zum MDD
offnen. Der MDD liefert bei Erfolg eine eindeutige Nummer (Handle) zurtick. Die
beim Offnen eines Kanals anzugebenden Parameter sind Device-spezifisch und
werden in der Beschrelbung des jeweiligen Moduls erlautert (Kapitel 10). Die
weiteren Zugriffe Gber die gedffneten Kandle auf die Hardware des Moduls sind
Hardware-unabhéngig. Die entsprechenden Bibliotheksfunktionen sind fir alle
MDD’sdie gleichen.

Weitere Details zu MDD’ s finden Siein Kapitel 8.

Das MDD Konzept hat den Vorteil, dass ein Hardwaretausch ohne irgendwelche
Softwareanderungen moglich ist. Das garantiert eine lange Verflgbarkeit von
SORCUS-Produkten. Selbst wenn ein Chip-Hersteller die Produktion eines Chips
einstellt, z.B. ein A/D-Wandler, der auf einem Modul verwendet wird, hat das keine
Bedeutung fur einen SORCUS-Kunden (und das Produkt, in dem SORCUS-Produkte
eingesetzt sind). Es braucht lediglich ein neuer MDD geladen werden, eventuell
miissen zusitzlich einige Parameter beim Offnen des Kanals verandert werden. Die
eigentlichen Hardware-Zugriffe bleiben aber unveréandert.

max_load_mdd Download eines MDD

Pascal FUNCTION max_load mdd (hModul: MAXMODHND,; slot: WORD;
layer: WORD; submodul: WORD; prognr: WORD; VAR program:
MAX_PGM_TYPE; VAR hMdd: MAXMDDHND): MAX_ERROR,;
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C MAX_ERROR max_load mdd (MAXMODHND hModul, USHORT
slot, USHORT layer, USHORT submodul, USHORT prognr,
MAX_PGM_TY PE *program, MAXMDDHND *hMdd);

VB Declare Function max_load mdd Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long, ByVa dlot As Integer_, ByVal layer AsInteger, ByVal submodul
As Integer, ByVal prognr As Integer, ByRef program As
MAX_PGM_TYPE, ByRef hMdd As Long) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion prft, ob fir das angegebene Modul bzw. Sub-Modul
bereits ein MDD installiert ist. Ist dies noch nicht der Fall, 1&dt sie den
angegebenen MDD, im anderen Fall wird nur die Verbindung zum
bereits geladenen MDD hergestellt. Die Funktion liefert ein Handle auf
den MDD zurtick.

Auch Echtzeitprogramme mussen diese Funktion vor der Verwendung
eines MDDs einmal aufrufen, um ein MDD-Handle zu bekommen.
Dabel wird jedoch vorausgesetzt, dass der MDD vorher bereits
installiert worden ist.

hModul Handle des Zielsystems (Host-PC oder MAX-PC) , auf das
der MDD geladen werden soll.

dot Steckplatz des Moduls, das der MDD unterstitzt (s.
Aufdruck auf der Tragerkarte)

layer Etagennummer des Moduls. Die unterste Etage direkt auf
der Trégerkarte erhalt die Nummer O.

submodul Fur Module, die von mehr as einem MDD gleichzeitig
unterstitzt werden, wird hier angegeben, fur welches Sub-
Modul der MDD eingesetzt werden soll. Fir Module, die
von nur einem MDD unterstiitzt werden, ist submodul = 0
Zu setzen.

prognr Programmnummer des zu ladenden MDD. Wird die
Nummer hier angegeben, versucht die Bibliothek, den
entsprechenden MDD automatisch zu laden (Auto-Load).
Die Datenstruktur program braucht dann nicht ausgefllt
zu werden. Die Funktion sucht die entsprechende Datel
zunéchst in dem durch max_set_mdd_path festgelegten
Verzeichnis (sofern max_set mdd_path ausgefiihrt worden
ist). Ist der MDD dort nicht zu finden, wird er im
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program

hMdd

SNW32/MDD-Verzeichnis gesucht (sofern vorhanden).
Schlégt auch diese Suche fehl, wird als letztes das aktuelle
Verzeichnis durchsucht.

Wird prognr = O gesetzt, muss die Datenstruktur program
ausgefullt werden.

Soll nicht der fur das Modul standardméfdig vorgesehene
MDD geladen werden, ist prognr = 0 zu setzen. Nur in
diessm Fall muss in program ein Zeiger auf eine
Datenstruktur mit allen Informationen, die fir die
Installation des MDD bendtigt werden, tibergeben werden.
Die Struktur ist unter der Funktion max_transfer_and_-
install erlautert.

Falls der fur das Modul standardm&liig vorgesehene MDD
automatisch geladen werden soll, kann program =NULL
gesetzt werden.

In Echtzeitprogrammen braucht der Parameter nicht
ausgefullt zu werden, die Kenntnisse Uber den MDD
benttigt ein Echtzeitprogramm nicht.

Zeiger auf eine Variable, in die das Handle des MDD
eingetragen wird. Bei fehlerhafter Ausfihrung der
Funktion ist hMdd = 0. Dieses Handle ist alen
Bibliotheksfunktionen zu Ubergeben, die auf den MDD
zugreifen.

Das erhaltene Handle ist Prozess-spezifisch, d.h. es darf nicht an
andere Anwendungen weitergereicht werden. Andere Anwendungen
muissen sich selbst ein Handle fiir den MDD holen.
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max_set_ mdd_path MDD-Verzeichnis

Pascal FUNCTION max_set mdd_path (CONST path: PChar):
MAX_ERROR,;

C MAX_ ERROR max_set mdd_path (const char * path);

VB Declare Function max_set mdd_path Lib "maxw32.dIl" (ByVal path

As String) As Integer
Verwendung Host-PC

Funktion Mit dieser Funktion kann der Verzeichnispfad zu den MDDs eingestel It
werden, aus dem max_load mdd bei Verwendung des Auto-Load-
Mechanismus (Parameter prognr ungleich 0) den MDD auf des
entsprechende CPU-Modul |&dt.

Parameter  path Zeiger auf enen nullterminierten String mit  dem
Pfadnamen

max_get_ mdd_version MDD-Version

Pascal FUNCTION max_get_mdd_version (hMdd: MAXMDDHND;
VAR version: MAX_VERSION; VAR date: LONGWORD):
MAX_ERROR,;

C MAX_ ERROR max_get mdd version (MAXMDDHND hMdd,
MAX_ VERSION *version, ULONG *date);

VB Declare Function max_get mdd_version Lib "maxw32.dll" (ByVal
hMdd As Long, ByRef version As Long, ByRef date AsLong) As
I nteger

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert die Version und das Erstellungsdatum des
MDD’s, siehe auch max_get_version_string.

Parameter  hMdd Handle auf den MDD

version Zeiger auf eine Variable, in die die Version des MDD in
folgendem Format eingetragen wird:
Byte 0-1: Revisionsnummer
Byte 2: Revisionsbuchstabe (z.B. ,A")
Byte 3: Versionsnummer
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date Zeiger auf eine Variable, in die das Erstellungsdatum des
MDD in folgendem Format eingetragen wird:
Byte O: Tag (1..31)
Byte 1: Monat (1..12)
Byte2-3:  Jahr (0.. 65535)

max_reset_ mdd Reset einesMDD
Pascal FUNCTION max_reset mdd (hMdd: MAXMDDHND):
MAX_ ERROR;
C MAX_ERROR max_reset_ mdd (MAXMDDHND hMdd);
VB Declare Function max_reset_mdd Lib "maxw32.dIl" (ByVa hMdd As

Long) As Integer
Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion setzt den angegebenen MDD zuriick. Alle zu dem
MDD getffneten Kandl e werden ungltig.

Parameter hMdd Handle auf den MDD

max_read_infotext M DD-Infor mationen

Pascal FUNCTION max_read infotext (hMdd: MAXMDDHND; page:
WORD; line: WORD; VAR size: WORD; text: PChar):
MAX_ ERROR;

C MAX_ERROR max_read_infotext (MAXMDDHND hMdd, USHORT
page, USHORT line, USHORT *size, char *text);

VB Declare Function max_read infotext Lib "maxw32.dll" (ByVa hMdd

AsLong, ByVal page AsInteger, ByVal line As Integer, ByRef size As
Integer, ByVal text As String) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kénnen im MDD gespeicherte Informationen
ausgelesen werden. Auf bis zu 255 Seiten (page) kdnnen jeweils bis zu
255 Zeilen (line) Text gespeichert sein. Standardisiert sind jewells die
ersten beiden Zeilen von Seite O und Seite 1.
Seite 0: Zeile 0: Bezeichnung desMDD
Zeile 1. Revision desMDD
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Seite 1: ZelleO: Herstellerfirmades MDD

Zeile 1: Autor
Parameter  hMdd Handle auf den MDD
page Seite des Infotextes
line Zeile des Infotextes
size Zeiger auf eine Variable, die die maximale Anzahl

auszulesender Zeichen angibt (max. 80).

text Zeiger auf ene Vaiable, in die der Text as
nullterminierter String eingetragen wird.

max_device status Status eines MDD-Device H
Pascal FUNCTION max_device_status (hMdd: MAXMDDHND; VAR
devicee MAX_DEV_SPEC TYPE; VAR status. WORD):
MAX_ ERROR;
C MAX_ERROR max_device _status (MAXMDDHND hMdd,
MAX_DEV_SPEC TYPE *device, USHORT * status);
VB Declare Function max_device status Lib "maxw32.dll" (ByVa hMdd

AsLong, ByRef device AsMAX_DEV_SPEC TYPE, ByRef status As
Integer) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC — MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann ausgelesen werden, wie viele Kandle zu
einem Device gedffnet sind.

Parameter  hMdd Handle auf den MDD

device Zeiger auf eine Variable vom Typ
MAX_DEV_SPEC TYPE, die das Device spezifiziert.
Die Datenstruktur  MAX _DEV_SPEC TYPE hat
folgenden Aufbau:

Element Datentyp Beschreibung

ulType ULONG Typ des Device (entspricht der
Angabe usDevice in der CPS)
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status

Element Datentyp Beschreibung
ullndex ULONG Nummer des Devices

ulSubindex ULONG Fur enige Devices, die sich
extern befinden (z.B. Uber einen
Feldbus verbunden sind) ist die
Angabe eines Sub-1ndex
erforderlich.

Zeiger auf eine Variable, in die die Anzahl der zu dem
Device gedffneten Kandle eingetragen wird. Foldende

Werte sind moglich:

Wert

Bedeutung

=0

=DSC_IS EXCLUSIVE

Alle anderen Werte

Zu dem Device ist kein Kanal
gedffnet

Das Device ist exklusiv fur
einen einzigen Kanal
reserviert.

Der Zéhlerstand gibt die
Anzahl Kandle an, die zu dem
Device gedffnet sind.
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6.10. Funktionen fur den MDD-Kanalzugriff

Bevor Kanalzugriffe auf die vom MDD unterstiitzten Devices gemacht werden
kénnen, muss der MDD zunédchst mit max_load_mdd installiert worden sein.
Anschliefend muss unter Angabe des Devices und der gewlnschten
Kanaleigenschaften mit max_open_channel ein Kanal zu dem entsprechenden
Device gedffnet werden. Das dabel zurlckgelieferte Handle wird fiar alle
Kanalzugriffe bendtigt.

max_open_channel Offnen eines MDD-K anals

Pascal FUNCTION max_open_channel (hMdd: MAXMDDHND; usCpsSize:
WORD; VAR *pCPS; VAR pCbFunc:
MAX_CHANNEL_CALLBACK_TYPE; ulPar: LONGWORD; VAR
hChannel: MAXCHLHND): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_open_channe (MAXMDDHND hMdd, USHORT
usCpsSize, void * pCPS, MAX_CHANNEL_CALLBACK_TYPE
*pCbFunc, ULONG ulPar, MAXCHLHND *hChannel);

VB Declare Function max_open_channel Lib "maxw32.dll" (ByVa hMdd
AsLong, ByVal usCpsSize As Integer, ByRef pCPS As Any, ByVal
pCbFunc As Long, ByVal ulPar As Long, ByRef hChannel AsLong)
As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion 6ffnet einen Kanal zu einem Device des durch hMdd
angegebenen MDD. Die Funktion liefert ein Handle auf den neu
gedffneten Kana zurtck. Dariber kann dann mit dem Kana
kommuniziert werden.

Parameter  hMdd Handle auf den MDD, in dem ein Kanal gedffnet werden
soll.

usCpsSze GrolRe der in pCPS lUbergebenen CPS-Datenstruktur.

pCPS Zeiger auf die CPS (Channel Property Structure) des
Kanals. In der CPS steht zu welchem Device und mit
welchen Eigenschaften der Kana gedffnet werden soll.
Die Datenstruktur ist abhangig vom jeweiligen MDD und
vom Device. Ihr Aufbau kann aus der Dokumentation des
jeweiligen MDD entnommen werden (Kapitel 10).
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pCbFunc

ulPar

hChannel

Adresse  ener Anwender-Calback-Routine.  Einige
Devices in einigen MDD’s kdnnen von sich aus das
Anwenderprogramm  Uber  aufgetretene  Ereignisse
informieren (z.B. bel seridler Kommunikation beim
Empfang eines Telegramms). Dieses geschieht, indem die
hier angegebene Anwender-Funktion aufgerufen wird.
Welche MDD-Devices diese Funktionalité unterstitzen,
kann aus der jeweiligen MDD-Dokumentation entnommen
werden. Die Anwenderfunktion muss folgenden Aufbau
haben (wird von VB nicht unterstiitzt):

Pascal MAX_CALLBACK M yCallbackFunction
(handle: MAXCHLHND;
param: LONGWORD;
size LONGWORD;
VAR pData);

C  MAX_CALLBACK MyCallbackFunction
(MAXCHLHND handle,
ULONG param,
ULONG size,
void *pData);

Beim Aufruf bekommt die Funktion das Handle des MDD-
Kanals Ubergeben, der das Ereignis mitteilen mochte, den
in ulPar beim Offnen des Kanals (ibergebenen Wert, sowie
einen Zeiger auf der Funktion Ubergebene Nutzdaten
(deren Anzahl ebenso).! Die Callback-Routine darf keine
Klassenfunktion sein.

Fir Kandle mit Callback-Funktionalitdt kann hier ein
Parameter angegeben werden, der beim Aufruf der
Callback-Anwender-Funktion Ubergeben wird.

Zeiger auf eine Variable, in die das Handle des Kanals
eingetragen wird. Bei fehlerhafter Ausfihrung der
Funktion ist hChannel = 0. Dieses Handle ist allen

! Fiir das Informieren eines Anwenderprogramms (iber ein aufgetretenes Ereignis greift der MDD auf den
sogenannten Message-Modul-Device-Treiber zuriick. Dies ist en Hilfsprogramm mit dem Namen
,mx_msg.exe' bzw. ,mx_msg.sys, das fir die Weiterleitung von Nachrichten von einem MDD an ein
Anwenderprogramm benutzt wird. Der Message-MDD wird durch max_open_channel automatisch
ingtalliert, sobald die Funktion zum erstenmal mit pCbFunc '= NULL aufgerufen wird. Bei der
Verwendung in Echtzeitprogrammen ist zu beachten, dass der Message-MDD als Task auf dem CPU-
Modul ingtaliert sein muss. Das kann vom Host-PC aus durch Aufruf von max_load mdd mit der
Programmnummer 8FFFh (=MDD_X_MSG_MDD) geschehen oder Uber die Auto-Installation aus dem
Flash: Installation durch max_load_mdd (hCPU, 0, 0, 0, Ox8FFF, NULL, & hMsgMdd);
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Bibliotheksfunktionen zu Ubergeben, die auf den Kanal
zugreifen.

Das erhaltene Handle ist Prozess-spezfisch, d.h. es darf nicht an
andere Anwendungen weitergereicht werden. Andere Anwendungen
miissen sich selbst ein Handle fir das Device holen.

Ubertragen eines Prozess-spezifischen Kanal-Handles

Fir solche Félle, in denen die Konfiguration z.B. einer Messaufgabe nicht in einem
Echtzeitprogramm sondern in eéinem PC-Programm vorgenommen werden soll,
besteht das Problem, dass die bei max_open channel erhaltenen Kanal-Handle
Prozess-spezifisch sind, d.h. sie dirfen nicht einfach vom PC an en
Echtzeitprogramm Ubertragen werden, dass diese dann zum Lesen oder Beschreiben
der Kanéle verwendet.

Zur Losung dieser Problematik gibt es die beiden Funktionen max_export_channel_-
handle und max_convert_channel _handle. Mit max_export_channel_handle wird
die nicht-prozess-spezifische Kennung eines gedffneten Kanals sowie weitere auf der
Empféngerseite zum Erzeugen eines eigenen Handles bendtigte Daten an en
Echtzeitprogramm weitergegeben. Das Echtzeitprogramm muss als Task installiert
sein und eine Funktion enthalten, die die Daten in Empfang nimmt (Aufbau: s.u.).
max_export_channel _handle ruft diese Echtzeitfunktion auf und Ubergibt ihr die
Daten.

Die Funktion im Echtzeitprogramm muss die empfangenen Daten an die
Bibliotheksfunktion max_convert_channel _handle Ubergeben und erhalt von dieser
Funktion ein Handle, mit dem auf den Kanal zugegriffen werden kann.

Dieses Verfahren funktioniert nur dann, wenn das PC-Programm denselben MDD
verwendet, auf den auch das Echtzeitprogramm zugreifen kann.

max_export_channel _handle Kanal-Handle exportieren
Pascal FUNCTION max_export_channel _handle (hModul: MAXMODHND;
task, func: WORD; VAR hChannel: MAXCHLHND): MAX ERROR,;
C MAX_ ERROR max_export_channel_handle (MAXMODHND
hModul, USHORT task, USHORT func, MAXCHLHND *hChanndl);
VB Declare Function max_export_channel _handle Lib "maxw32.dII"

(ByVa hModul AsLong, ByVal task As Integer, ByVal func As
Integer, ByRef hChannel AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX
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Funktion

Parameter

Die Funktion exportiert eine nicht Prozess-spezifische Kennung zu dem
tbergebenen MDD-Kanal-Handle an ein Echtzeitprogramm. Damit es
anschlieffend nicht zu Konflikten kommt, wenn der Kanal geschlossen
wird, wird das Handle ungtiltig gemacht. In der Empfangerfunktion des
Echtzeitprogramms liefert max_convert_channel _handle ein eigenes
Handle fiir den Kanal.

hModul Handle des MAX-PCs, auf das das Ubergebene Kanal-
Handle exportiert werden soll.

task Tasknummer der Task, die die Empfangerfunktion enthélt.
func Nummer der Empféangerfunktion entsprechend der PDT.

hChannel Zeiger auf eine Variable, die das Handle des MDD-Kanals
enthdt. Bel erfolgreicher Ausfihrung der Funktion wird das
Handle = NULL gesetzt.

max_convert_channel _handle Kanal-Handle holen

Pascal

VB

FUNCTION max_convert_channel _handle (data:
MAX_ CHANNEL_TRANSFER TYPE; VAR hChannd:
MAXCHLHND): MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_convert_channel_handle
(MAX_CHANNEL_TRANSFER_TYPE data, MAXCHLHND
*hChannel);

Declare Function max_convert_channel_handle Lib "maxw32.dll"
(ByRef data As MAX_CHANNEL TRANSFER_TY PE, ByRef
hChannel AsLong) As Integer

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion

Die Funktion wandelt die nicht Prozess-spezifische Kennung eines im
MDD gedffneten Kanals in ein Kanal-Handle um. Sie muss innerhab
der Funktion aufgerufen werden, die von max_export_channel_handle
aufgerufen wird. Zu beachten ist, dass die Funktion sich immer auf das
CPU-Modul bezieht, von dem aus sie aufgerufen wird (also das eigene
CPU-Modul, dort muss sich auch der MDD befinden, zu dem der Kanal
gedffnet worden ist.). Daher bekommt sie kein Handle fir das CPU-
Modul tGbergeben.



Bibliotheken Funktionen fir den MDD-Kanalzugriff 6-63

Parameter  data Zeiger auf die Daten, die der Funktion, die von
max_export_channel_handle aufgerufen wurde,
Ubergeben worden sind. Die Daten innerhalb der Struktur
durfen nicht verandert werden, sondern miissen so an diese
Funktion Ubergeben werden wie sie beim Aufruf der
Echtzeitfunktion waren. Daher ist der Aufbau der Struktur
hier nicht offengel egt.

hChannel Zeiger auf eine Variable, in die das Handle des MDD-
Kanals eingetragen wird.

Beispidl einer Echtzeitfunktion, die durch max_export_channel _handle aufgerufen
wird. Das erzeugte Handle wird im Parameterbereich der Task gespeichert.

C:

voi d MAXEXPORT Recei veHandl e (USHORT *pusl nsi ze,
MAX_CHANNEL _TRANSFER_TYPE *pDat a,
USHORT *pusQut si ze,

voi d *pDumy)

MAX_ERROR Error;

max_entry func();

/* get handle and store it in parameter range */
Error=max_convert _channel _handl e(pDat a, &par anet er. hChannel 1) ;

max_exit_func(Error);
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Pascal:

VAR

BEG N

Error

PROCEDURE Recei veHandl e (VAR pusl nsi ze: WORD;

Error :

max_entry_func;
{ get a handle and store it in paraneter range }

par anet er. hChanneIl)
max_exit_func(Error);

VAR pDat a: MAX_CHANNEL TRANSFER TYPE
VAR pusQut si ze: WORD; VAR pbummy): far;

MAX_ERROR;

= max_convert _channel _handl e( pDat a,

END;
max_close _channe M DD-Kanal schlief3en
Pascal FUNCTION max_close _channel (VAR hChannel: MAXCHLHND):
MAX ERROR,;
C MAX_ERROR max_close channel (MAXCHLHND *hChannel);
VB Declare Function max_close _channel Lib "maxw32.dIl" (ByRef

hChannel AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion schlief den angegebenen Kana und macht das Handle
ungultig. Das Schlief3en eines Kanals ist nicht unbedingt erforderlich.
Es sollte aber gemacht werden, wenn ein Kanal nicht mehr bendtigt
wird, um den belegten Speicher wieder freizugeben. Keinesfalls sollte
ein Kana vor jedem Kanalzugriff gedffnet und hinterher wieder
geschlossen werden!

hChannel Zeiger auf eine Variable, die das Handle des Kanas
enthdlt. Die Variable wird anschlief3end = 0 gesetzt.
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max_read_channel _uchar L esen aus einem Kanal
max_read _channel_short

max_read_channel _ushort

max_read channel long

max_read channel ulong

Pascal

VB

FUNCTION max_read channel_uchar (hChannel: MAXCHLHND;
VAR data BYTE): MAX ERROR,;

FUNCTION max_read_channel_short (hChannel: MAXCHLHND;
VAR dataa SMALLINT): MAX_ERROR;

FUNCTION max_read channel_ushort (hChannel: MAXCHLHND;
VAR datas WORD): MAX_ ERROR,;

FUNCTION max_read channel _|long (hChannel: MAXCHLHND;
VAR data LONGINT): MAX_ ERROR;

FUNCTION max_read_channel_ulong (hChannel: MAXCHLHND;
VAR data: LONGWORD): MAX_ERROR;

MAX_ERROR max_read_channel _uchar (MAXCHLHND hChannel,
UCHAR *data);

MAX_ERROR max_read channel_short (MAXCHLHND hChanndl,
SHORT *data);

MAX_ERROR max_read channel _ushort (MAXCHLHND hChannel,
USHORT *data);

MAX_ERROR max_read channel_long (MAXCHLHND hChannel,
LONG *data);

MAX_ERROR max_read channel _ulong (MAXCHLHND hChanndl,
ULONG *data);

Declare Function max_read channel _uchar Lib "maxw32.dll" (ByVal
hChannel As Long, ByRef data As Byte) As Integer

Declare Function max_read channel_short Lib "maxw32.dll" (ByVal
hChannel As Long, ByRef data As Integer) As Integer

Declare Function max_read channel _ushort Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hChannel As Long, ByRef data As Integer) As Integer

Declare Function max_read channel _long Lib "maxw32.dll" (ByVad
hChannel AsLong, ByRef data As Long) As Integer
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Declare Function max_read channel_ulong Lib "maxw32.dll" (ByVal
hChannel AsLong, ByRef data As Long) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktionen lesen Daten von dem angegebenen Kana. Welche
der Funktionen vom angesprochenen MDD-Kana unterstiitzt wird,
steht in der jewelligen MDD-Beschreibung oder kann mit
max_channel_info (infotype = INFO_DATA_TYPE) abgefragt
werden.

hChannel Handle desKanals

data Zeiger auf eine Variable, in die die gelesenen Daten
eingetragen werden

max_read _channel block L esen eines Blocks aus einem Kanal

Pascal

C

VB

FUNCTION max_read channel_block (hChannel: MAXCHLHND;
VAR size: LONGWORD; VAR data): MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_read channel_block (MAXCHLHND hChannel,
ULONG *size, void *data);

Declare Function max_read channel_block Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hChannel As Long, ByRef size AsLong, ByRef data As Any) As
Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion liest einen Block von Daten aus dem angegebenen
Kanal. Die Anzahl wird in der Variablen size angegeben. Ob die
Funktion vom angesprochenen MDD-Kanal unterstiitzt wird, steht in
der jeweiligen MDD-Beschreibung oder kann mit max_channel_info
(infotype = INFO_DATA_TY PE) abgefragt werden.

hChannel Handle desKanals

Size Zeiger auf eine Variable, in der die zu lesende Anzahl an
Bytes steht. Nach der Ruckkehr aus der Funktion enthalt
die Variable die Anzahl der tats&chlich gelesenen Bytes.

data Zeiger auf eine Variable, in die die gelesenen Daten
eingetragen werden
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max_trigger channel Trigger Kanal

Pascal FUNCTION max_trigger_channel (hChannel: MAXCHLHND):
MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_trigger_channel (MAXCHLHND hChannel);

VB Declare Function max_trigger_channel Lib "maxw32.dll" (ByVal

hChannel AsLong) As Integer
Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion triggert einen Kanal, d.h. der Schreibdienst des MDD-
Kanals wird aufgerufen. Dieser bekommt keine Daten tibergeben.

Parameter hChannel HandledesKanas

max_write channel _uchar Schreiben in einen Kanal
max_write channel_short

max_write channel_ushort

max_write channel _long

max_write channel _ulong

Pascal FUNCTION max_write _channel_uchar (hChannel: MAXCHLHND;
data: BYTE): MAX_ERROR;

FUNCTION max_write_channel_short (hChannel: MAXCHLHND;
dataa SMALLINT): MAX_ERROR;

FUNCTION max_write_channel _ushort (hChannel: MAXCHLHND;
datat WORD): MAX_ ERROR;

FUNCTION max_write_channel_long (hChannel: MAXCHLHND;
datas LONGINT): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_write_channel_ulong (hChannel: MAXCHLHND;
dataa LONGWORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_write_channel_uchar (MAXCHLHND hChannel,
UCHAR data);

MAX_ERROR max_write_channel_short (MAXCHLHND hChannel,
SHORT data);

MAX_ERROR max_write_channel_ushort (MAXCHLHND hChannel,
USHORT data);
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VB

MAX_ERROR max_write channel_long (MAXCHLHND hChanndl,
LONG data);

MAX_ERROR max_write_channel_ulong (MAXCHLHND hChanndl,
ULONG data);

Declare Function max_write_channel_uchar Lib "maxw32.dII" (ByVal
hChannel AsLong, ByVal data As Byte) As Integer

Declare Function max_write_channel_short Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hChannel AsLong, ByVal data As Integer) As Integer

Declare Function max_write_channel_ushort Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hChannel AsLong, ByVal data As Integer) As Integer

Declare Function max_write_channel _long Lib "maxw32.dll" (ByVal
hChannel AsLong, ByVa data AsLong) As Integer

Declare Function max_write_channel_ulong Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hChannel AsLong, ByVal data AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktionen schreiben Daten in den angegebenen Kanal. Welche
der Funktionen vom angesprochenen MDD-Kana unterstiitzt wird,
steht in der jeweiligen MDD-Beschreibung oder kann mit
max_channel_info (infotype = INFO_DATA_TYPE) abgefragt
werden.

hChannel Handle desKanals

data Zu schreibendes Datum.
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max_write channel _block Schrelben eines Blocks an einen Kanal

Pascal FUNCTION max_write_channel_block (hChannel: MAXCHLHND;
VAR size: LONGWORD; VAR data): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_write_channel_block (MAXCHLHND hChannel,
ULONG *size, void *data);

VB Declare Function max_write_channel_block Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hChannel AsLong, ByRef size AsLong, ByRef data As Any) As
Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion schreibt einen Block von Daten an den angegebenen
Kanal. Die Anzahl wird in der Variablen size angegeben. Ob die
Funktion vom angesprochenen MDD-Kanal unterstiitzt wird, steht in
der jeweiligen MDD-Beschreibung oder kann mit max_channel_info
abgefragt werden.

Parameter hChannel HandledesKanads

size Zeiger auf eine Variable, in der die Anzahl an Bytes steht.
Nach der Rickkehr aus der Funktion enthdlt die Variable
die Anzahl der tatsachlich geschriebenen Bytes.

data Zeiger auf eine Variable, in die die zu schreibenden Daten
eingetragen werden missen.

max_channel _control Kanal-Steuer kommando

Pascal FUNCTION max_channel _control (hChannel: MAXCHLHND; cmd:
WORD; size: WORD; VAR par): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_channel_control (MAXCHLHND hChannel,
USHORT cmd, USHORT size, void * par);

VB Declare Function max_channel _control Lib "maxw32.dll" (ByVal

hChannel AsLong, ByVa cmd As Integer, ByVal size As Integer,
ByRef par As Any) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann en Steuerbefenl an enen MDD-Kana
gesendet werden.
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Parameter

max_channel_info

hChannel Handle des Kanas

cmd Steuerbefehl. Befehle, die von adlen Kanden unterstiitzt
werden, sind in der unten stehenden Tabelle aufgefihrt.
Erlaubt ein Kanal weitere Kommandos, ist das in der
zugehorigen MDD-Beschreibung aufgefihrt.

size Lange eventuell erforderlicher Parameterdaten. Die
maximal mogliche Lange kann mit
max_get_max_blocksize ermittelt werden.

par Fir einige Steuerbefehle missen zusétzlich zum Befehl
weitere Parameter angegeben werden. In diesem Fall wird
in diesem Parameter ein Zeiger auf die Ubergabeparameter
tbergeben.

cmd Bedeutung

CTRL_CAPTION Text (as nullterminierten  String  mit

size=L ange) in den Kana eintragen

CMD_SUSP WRITE Datenausgabedienst sperren (size= 0)
CMD _SUSP READ  Dateneingabedienst sperren (size= 0)
CMD_CONT _WRITE Sperrung des Datenausgabedienstes aufheben

(size= 0)

CMD_CONT_READ  Sperrung des Dateneingabedienstes aufheben

(size=0)

K anal-Infor mation

Pascal

C

VB

Funktion

FUNCTION max_channel_info (hChannel: MAXCHLHND,; infotype:
WORD; VAR size: WORD; VAR data): MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_channel_info (MAXCHLHND hChannel,
USHORT infotype, USHORT *size, void *data);

Declare Function max_channel_info Lib "maxw32.dll" (ByVal
hChannel As Long, ByVal infotype As Integer, ByRef size As Integer,
ByRef data As Any) As Integer

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX, Host-PC - MAX-PC OsX

Mit dieser Funktion kdnnen Informationen tber einen Kanal abgefragt

werden.
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Parameter

hChannel

infotype

size

data

Handle des Kanals

Angabe welche Information angefordert wird. Werte, die
von alen Kandlen unterstitzt werden, sind in der unten
stehenden Tabelle aufgefiihrt. Bietet ein Kanal weltere
Abfragemoglichkeiten, ist das in der zugehdrigen MDD-
Beschreibung aufgefihrt.

Zeiger auf eine Variable, in der die maxima zu lesende
Anzahl an Bytes steht. Die maximal mogliche Lange kann
mit max_get_max_blocksize ermittelt werden. Nach der
Ruckkehr aus der Funktion enthalt die Variable die Anzahl
der tatséchlich gelesenen Bytes.

Zeiger auf eine Variable, in die Informationen eingetragen
werden.

infotype

Bedeutung der Antwortdaten (data)

INFO_DATA _ Datentyp, den der Kanal unterstiitzt (DATA_-

TYPE VOID, DATA_UCHAR, DATA_SHORT,
DATA_USHORT, DATA_LONG, DATA _-
ULONG, DATA_TRIGGER, DATA_BLOCK)
(size=4)

INFO _ Angabe, ob der Kana gelesen und/oder

TRANSFER _ geschrieben werden kann und ob der Kanal die

MODE Moglichkeit hat, Anwender-Callback-Funktions-

aufrufe zu initiaisieren.

In der Antwort gibt Bit O an, ob der Kana
gelesen werden kann, Bit 1, ob der Kand
geschrieben werden kann und Bit 2, ob der Kana
Callback-fahigist. (size=4)

INFO _MINSIZE, Minimale bzw. maximale Anzahl Datenbyte, die
INFO MAXSIZE bei einem Kanazugriff (bergeben werden.

(size=4)

INFO DEVICE  Statusinformation zu dem mit dem Kanal

verknupften Device (s. MDD-Beschreibung)
(size=4)

INFO CAPTION Zu enem Kana eingetragener Text als

nullterminierter String. (max. Lange steht in der
CDT)
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infotype Bedeutung der Antwortdaten (data)

INFO_CPS CPS-Datenstruktur, mit der der Kanal gedffnet
wurde

INFO _CDT CDT-Datenstruktur (Channel Descriptor Table)
des Kanals

INFO PAR Zusatzliche Kanalparameter (ob und wie viele

vorhanden sind steht in der CDT)

INFO _STATUS  Status des Kanals (Bitfeld) (size=4):

Bit-0=1:. Kanal ist exklusiv getffnet

Bit-1=1: Daten werden unformatiert Ubertra-
gen

Bit-2=1: Daten werden ohne Gain-Offset-
Korrektur Ubertragen

Bit-16 = 1. Datenausgabedienst ist gesperrt

Bit-17 = 1. Dateneingabedienst ist gesperrt

6.11. Ringpuffer-Funktionen

Das Betriebssystem OsX auf einem MAX-PC stellt bis zu 256 ringformig
organisierte Datenpuffer zur Verfigung. Die Puffer arbeiten byteorientiert nach dem
FIFO-Prinzip, d.h. die zuerst in den Puffer geschriebenen Bytes werden auch als erste
wieder ausgelesen. Ein Puffer kann mit der Funktion max_create buffer im RAM
des MAX-PC angelegt werden. Das Betriebssystem weist dem Puffer eine eindeutige
Kennung zu. Diese kann mit max_get _buffer id ausgel esen werden.

Alle Zugriffe auf die Puffer erfolgen Uber ein Handle, das entweder beim Anlegen
des Puffers von max_create buffer oder von der Funktion max_get_buffer _handle
geliefert wird. Das Handle ist Prozess-spezifisch und darf deshalb nicht an andere
Anwendungen (z.B. von enem PC-Programm an ein Echtzeitprogramm)
weitergereicht werden. Wenn ein Puffer von zwei Anwendungen benutzt werden soll,
muss die Anwendung, die den Puffer erzeugt hat, sich mit max_get_buffer id die
Pufferkennung holen. Diese kann dann eine andere Anwendung weitergereicht
werden, die sich daraufhin mit max_get_buffer _handle ein eigenes Handle fir den
Puffer holen kann.

Die Puffer sind voll Multi-Tasking-fahig, d.h. sie dirfen gleichzeitig von mehreren
Anwendungen angesprochen werden. Wahrend eine Anwendung z.B. Daten in einen
Puffer schreibt, kann eine andere Anwendung einen dteren Datenblock aus dem
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Puffer auslesen. Gleichzeitiges Beschreiben eines Puffers von zwei Anwendungen
fuhrt dagegen zu einer Fehlermeldung. In diesem Fall muss die Anwendung, die die
Fehlermeldung erhalten hat, den Schreibversuch spéter wiederholen. Gleiches gilt fir
gleichzeitiges Lesen von zwel Anwendungen.

max_create buffer Puffer erzeugen

Pascal FUNCTION max_create buffer (hModul: MAXMODHND; VAR par:
MAX_BUFFER_TYPE; VAR size: LONGWORD; VAR pBufHandle:
MAXBUFHND): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_create buffer (MAXMODHND hModul,
MAX_BUFFER_TYPE *par, ULONG *size, MAXBUFHND
*pBufHandle);

VB Declare Function max_create buffer Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul
AsLong, ByRef par AsMAX_BUFFER_TYPE, ByRef size AsLong,
ByRef pBufHandle As Long) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion wird en ringformig organisiertter FIFO-
Datenpuffer im RAM des MAX-PC angelegt. Die Verwatung des
Puffers wird komplett vom Betriebssystem OsX Ubernommen. Es stellt
auch sicher, dass es keine Zugriffskonflikte gibt. Die Funktion liefert
ein Handle zuriick, mit dem anschlief3end auf den Puffer zugegriffen
wird.

Parameter  hModul Handle des MAX-PC

par Zeiger auf eine  Datenstruktur  vom  Typ
MAX_ BUFFER TYPE, in de die gewlnschten
Eigenschaften des Ringpuffers stehen. Die Struktur
MAX_ BUFFER _TYPE ist wiefolgt aufgebaut:

Element Datentyp Beschreibung
usStrategy USHORT Strategie der
Speicherreservierung. Die

moglichen Werte sind in der
unten  stehenden  Tabelle
aufgefihrt

usAlignment USHORT Ausrichtung des Anfangs des
Puffers in Potenzen zu 2 (0 =
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Element Datentyp Beschreibung
Byte, 1 = Wort, 2 = Doppel-
wort, ). Unter
Geschwindigkeitsaspekten
sollte mindestens 2 gewahlt
werden.

usTask USHORT Nummer der Task, die den

Puffer anfordert (nur zu
Protokollzwecken)

usUsage USHORT Reserviert (= 0 setzen)

Size Zeiger auf eine Variable, in der die gewtinschte Grof3e des
Puffers steht. Im Anschluss an den Aufruf wird dort die
tatsachliche Grole des Puffers eingetragen.

pBufHandle Zeiger auf eine Variable, in die ein Handle eingetragen
wird, Uber das auf den Puffer zugegriffen wird.

Mo6gliche Werte fir die Strategie der Puffererzeugung:

MAX_ALLOC UP_ABS Speicher von unten reservieren.
Wenn nicht gentigend Speicher zur
Verfigung steht, wird ein Fehler
gemel det

MAX_ALLOC _UP_MAX Speicher von unten reservieren.
Wenn nicht gentigend Speicher zur
Verfligung steht, wird so vie wie
moglich reserviert.

MAX_ALLOC DOWN_ABS Speicher von oben reservieren.
Wenn nicht gentigend Speicher zur
Verfigung steht, wird ein Fehler
gemeldet.

MAX_ALLOC DOWN_MAX Speicher von oben reservieren.
Wenn nicht gentigend Speicher zur
Verfigung steht, wird so vie wie
maoglich reserviert.
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Das erhaltene Handle ist Prozess-spezfisch, d.h. es darf nicht an
andere Anwendungen weitergereicht werden. Andere Anwendungen
miissen sich selbst ein Handle fiir den Puffer holen.

max_get buffer id Puffer-K ennung

Pascal FUNCTION max_get_buffer_id (hBuffer: MAXBUFHND; VAR id:
LONGWORD): MAX_ ERROR;

C MAX_ERROR max_get_buffer id (MAXBUFHND hBuffer, ULONG
*id);

VB Declare Function max_get_buffer_id Lib "maxw32.dllI" (ByVa hBuffer

AsLong, ByRef id AsLong) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert die Kennung eines Puffers. Diese Kennung kann
im Gegensatz zum Pufferhandle an andere Prozesse weitergereicht
werden, damit diese sich ebenfalls ein Handle fir den Puffer holen
konnen.

Parameter  hBuffer Handle des Puffers
id Zeiger auf ene Variable, in die die auf dem

entsprechenden MAX-PC endeutige Kennung fur den
Puffer eingetragen wird.
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max_get_buffer _handle Puffer-Handle

Pascal FUNCTION max_get_buffer_handle (hModul: MAXMODHND; id:
LONGWORD; VAR pBufHandle: MAXBUFHND): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_get_buffer_handle (MAXMODHND hModul,
ULONG id, MAXBUFHND *pBufHandl€e);

VB Declare Function max_get_buffer_handle Lib "maxw32.dIl" (ByVal

hModul AsLong, ByVal id AsLong, ByRef pBufHandle As Long) As
Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion kann sich eine Anwendung ein Handle auf einen
bestehenden Puffer holen, mit dem anschlie3end auf den Puffer
zugegriffen wird.

hModul Handle des MAX-PC

id Eindeutige Kennung fir den Puffer auf dem
entsprechenden CPU-Modul.

pBufHandle Zeiger auf eine Variable, in die ein Handle eingetragen
wird, Uber das auf den Puffer zugegriffen wird.

Das erhaltene Handle ist Prozess-spezifisch, d.h. es darf nicht an
andere Anwendungen weitergereicht werden. Andere Anwendungen
muissen sich selbst ein Handle flir den Puffer holen.

max_get_buffer status Puffer status

Pascal FUNCTION max_get_buffer_status (hBuffer: MAXBUFHND; VAR
valid: LONGWORD; VAR free: LONGWORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_get buffer_status (MAXBUFHND hBuffer,
ULONG *valid, ULONG *free);

VB Declare Function max_get buffer status Lib "maxw32.dIl" (ByVal

hBuffer As Long, ByRef valid As Long, ByRef free AsLong) As
I nteger

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Diese Funktion liefert den Flllstatus e nes Puffers.
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Parameter  hBuffer Handl e des Puffers

valid Zeiger auf eine Variable, in die eingetragen wird, wie viele
Bytesim Puffer benutzt sind.

free Zeiger auf eine Variable, in die eingetragen wird, wie viele
Bytesim Puffer frel sind.

max_clear buffer Pufferinhalt |6schen

Pascal FUNCTION max_clear_buffer (hBuffer: MAXBUFHND):
MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_clear _buffer (MAXBUFHND hBuffer);

VB Declare Function max_clear_buffer Lib "maxw32.dIl" (ByVal hBuffer

AsLong) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX
Funktion Mit dieser Funktion wird der Inhalt des Puffers gel 6scht.
Parameter  hBuffer Handle des Puffers

max_get buffer Pufferzugriff
max_set_buffer

Pascal FUNCTION max_get_buffer (hBuffer: MAXBUFHND,; strategy:
WORD; VAR size: LONGWORD; VAR data: LONGWORD):
MAX_ERROR,;

FUNCTION max_set_buffer (hBuffer: MAXBUFHND; strategy:
WORD; VAR size: LONGWORD; VAR data: LONGWORD):
MAX_ERROR,;
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VB

Funktion

Parameter

MAX_ERROR max_get_buffer (MAXBUFHND hBuffer, USHORT
strategy, ULONG *size, ULONG *data);

MAX_ERROR max_set_buffer (MAXBUFHND hBuffer, USHORT
strategy, ULONG *size, ULONG *data);

Declare Function max_get_buffer Lib "maxw32.dIl" (ByVal hBuffer
AslLong, ByVal strategy As Integer, ByRef size As Long, ByRef data
As Any) AsInteger

Declare Function max_set_buffer Lib "maxw32.dIl" (ByVa hBuffer As
Long, ByVal strategy As Integer, ByRef size AsLong, ByRef data As
Any) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Mit diesen Funktionen werden Daten aus einem Puffer gelesen bzw. in
einen Puffer hinein geschrieben.

hBuffer

strategy

size

Handl e des Puffers

Strategie des Zugriffs. Folgende Werte sind moglich:
MAX_BUFFER_MOVE_ABS:. Es wird versucht genau
die angegebene Anzahl Bytes zu schreiben bzw. zu lesen.
Gelingt das nicht, wird nichts gelesen bzw. geschrieben,
sondern mit einer Fehlermeldung reagiert. Beim Lesen
werden die gelesenen Daten aus dem Puffer entfernt.
MAX_BUFFER_MOVE_MAX: Wenn nicht so viele
Bytes wie gefordert gelesen bzw. geschrieben werden
koénnen, wird die maximal mogliche Anzahl Bytes gelesen
bzw. geschrieben. Beim Lesen werden die gelesenen Daten
aus dem Puffer entfernt.

MAX_BUFFER_COPY_ABS (nur fir max_get buffer):
wie MAX BUFFER_MOVE_ABS, die Daten werden
jedoch aus dem Puffer kopiert, d.h. die Daten bleiben im
Puffer.

MAX_BUFFER_COPY_MAX (nur fir max_get_buffer):
wie MAX BUFFER_MOVE_MAX, die Daten werden
jedoch aus dem Puffer kopiert, d.h. die Daten bleiben im
Puffer.

Zeiger auf eine Variable, in der die Anzahl Bytes steht, die
gelesen bzw. geschrieben werden sollen. Die Funktion
trégt in die Variable ein, wie viele Bytes tatsachlich
gelesen  bzw. geschrieben worden sind. Bel
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max_get_buffer mit strategy =
MAX_BUFFER_COPY_ABS oder
MAX_BUFFER_COPY_MAX ist die Lange auf die durch
den von max_get_max_blocksize im Parameter transmit
gelieferten Wert beschrénkt.

data Zeiger auf eine Variable, in die die gelesenen Daten
eingetragen werden, bzw. in der die zu schreibenden Daten
stehen.

6.12. Service-Request Funktionen

Service-Requests sind ein Mechanismus, mit dem ein MAX-PC einem anderen
MAX-PC oder dem Host-PC eine Nachricht schicken kann. Der MAX-PC sendet
dazu ein Wort an den Adressaten. Die Bibliothek auf der Seite des Absenders stellt
dafUr die Funktion max_send_srq zur Verfligung.

Vor dem Aufruf von max_send_srq muss sich das Echtzeitprogramm zunéchst mit
max_connect_cpu ein Handle auf die Empfanger-CPU holen. Auf dem Ziel-Modul
bzw. dem PC wird beim Empfang des SRQ-Wortes ein Interrupt ausgeldst. Auf
dieser Seite stellt die Bibliothek die Funktion max_set_service zur Verfligung. Diese
erlaubt die Angabe einer Anwenderprozedur, die dann von der Bibliothek aufgerufen
wird, wenn ein SRQ-Wort empfangen wird (Callback-Mechanismus).

Der SRQ-Mechanismus wird auch vom Betriebssystem OsX auf den CPU-Modulen
verwendet, um Fehler an andere CPU-Module oder den PC zu melden (sogenannte
Error-Requests, ERQs) oder sonstige Ereignisse zu signalisieren. Die Unterscheidung
zwischen Error-Requests und Anwender-definierten SRQs geschieht anhand des
gesendeten SRQ-Wortes (Anhang B).
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max_send_srq Service-Request senden

Pascal FUNCTION max_send srg (hModul: MAXMODHND; mode: WORD;
message: WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_send_srq (MAXMODHND hModul, USHORT

mode, USHORT message);
VB -
Verwendung MAX-PC OsX - Host-PC, MAX-PC OsX - MAX-PC OsX
Funktion Mit dieser Funktion wird ein Request an den angegebenen Host

gesendet.
Parameter  hModul Handle des Moduls, das den SRQ empfangen soll
mode Reserviert (zur Zeit =0 setzen)

message  Zu sendendes Wort. Das High-Byte steht zur frelen
Verflgung. Im Low-Byte stehen nur die Werte von 80h bis
BFh zur freien Verfigung. Andere Werte sind fur
Fehlermeldungen des Betriebssystems OsX reserviert (s.
Anhang B).
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max_set_service Callback-Routineinstallieren

Pascal

C

VB

FUNCTION max_set_service (hModul: MAXMODHND; service:
MAX_CALLBACK TYPE): MAX ERROR;

MAX_ERROR max_set_service (MAXMODHND hModul,
MAX_CALLBACK_TY PE *service);

Verwendung Host-PC

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion wird der Bibliothek die Adresse einer Anwender-
Callback-Funktion Ubergeben. Die Bibliothek ruft diese Funktion auf,
sobald sie vom angegebenen Modul einen User-Service-Request oder
einen Error-Request empfangt.

Die Callback-Funktion darf keine Methode einer Klasse sain!

Unter den derzeitigen Versionen von Visual Basic funktioniert der
Callback-Mechanismus nicht! Der Grund ist, dass Basic nicht Multi-
Threading-féhig ist. Diese Funktion ist daher nicht fir Basic
implementiert. Soll unter Windows mit Service-Requests gearbeitet
werden, missen Sie daher zur Zeit die C++ oder Delphi Compiler
verwenden.

Die Funktion muss folgende Deklaration besitzen:

Pascal PROCEDURE MyService (hModul: MAXMODHND;
message: LONGWORD);

C MAX_ CALLBACK MyService (MAXMODHND
hModul, ULONG message);

Wenn ein Request vom entsprechenden Modul empfangen wird, wird
der Funktion be ihrem Aufruf im Parameter hModul das Handle des
Moduls Ubergeben. Damit ist es moglich, dieselbe Service-Prozedur fir
mehrere CPU-Module zu verwenden. Im Parameter message steht das
empfangene SRQ-Wort. Steht im Low-Byte von message ein Wert von
80h bis BFh, handelt es sich um einen Service-Request, andere Werte
geben Fehler- oder sonstige Meldungen des Betriebssystems OsX an (s.
Anhang B).

hModul Handle des Moduls, von dem SRQs empfangen werden
sollen.

service Zeiger auf die Anwenderfunktion.
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6.13. Download und I nstallation von Echtzeitprogrammen

Download und I nstallation

max_transfer _and_install eines Echtzeitprogramms

Pascal FUNCTION max_transfer_and_install (hModul: MAXMODHND;
VAR program: MAX_PGM_TY PE, var task: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_transfer_and_install (MAXMODHND hModul,
MAX_PGM_TYPE *program, USHORT *task);

VB Declare Function max_transfer_and_install Lib "maxw32.dll" (ByVal

hModul AsLong, ByRef progrgm AsMAX_PGM_TY PE, ByRef task
AsInteger) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion |&dt ein als Datel vorliegendes Echtzeitprogramm in das
RAM des MAX-PC und installiert das Programm als Task unter dem
Betriebssystem OsX. Die Funktion ist nicht in der Echtzeitbibliothek
enthalten.

hModul Handle auf das CPU-M odul
program  Zeiger auf eine Variable vom Typ MAX-PGM_TYPE, in

der das Programm spezifiziert ist. Die Struktur
MAX_PGM_TY PE hat folgenden Aufbau:

Element Datentyp Beschreibung

szName char* Dateiname des Programms as
nullterminierter String.
Programme, die in C oder Pascal
geschrieben sind, missen die
Namenserweiterung » EXE"
haben, Assembler-Programme
»-L1B".

usNo USHORT In der PDT (Programm Deskrip-
tor Tabelle) eingetragene
Nummer des Programms
Programm-Nummern ab 8000h
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task

Element Datentyp Beschreibung
sind fur SORCUS reserviert.

usUsage  USHORT reserviert (= 0 setzen)

usTask USHORT Tasknummer, unter der das
Programm installiert werden soll.
Erlaubte Werte sind 1 bis 1023.
Die Nummer hat keinen Einfluss
auf die Prioritét des Programms.

usTaskType USHORT Tasktyp as der das Programm
installiert werden soll, mogliche
Werte sind:
- MAX_NI_TASK,
-MAX_Il_TASK
- MAX_TI_TASK
-MAX_TM_TASK.

usLevel USHORT Privilegstufe des  Programms
(3=niedrigste bis 0=hdchste)

uslrq USHORT Nummer des lokalen Interrupts,
unter dem die Task installiert
werden soll (bei Nicht-Interrupt-
Tasks = 0 setzen)

usFlags USHORT Instalations-Flags, Erklarung
siehe Tabelle unten

ulDataSze ULONG Léange des Datenbereiches

Zeiger auf ene Variable, in die die Tasknummer
eingetragen wird. Wenn im Element usTask in der
ubergebenen Datenstruktur ein gultiger Wert Ubergeben
wird, wird dieser in task zurtickgegeben.

Bedeutung der Bitsim Element usFlags:

Flag

Bedeutung dieses Flag

MAX_CALL_AUTO_INIT Wenn dieses Flag gesetzt ist, wird automatisch die

auto_init-Prozedur aufgerufen.

MAX_AUTO _ACTIVATE Wenn dieses Flag gesetzt ist, wird die Task nach

dem Installieren automatisch aktiviert.




6-84 Bibliotheken Download und Installation

Flag Bedeutung dieses Flag

MAX_TASKTYPE BY_ Wenn dieses Flag gesetzt ist, werden der Tasktyp

INSTALL und die Interruptnummer durch die Eintrége in der
PDT des Echtzeitprogramms festgelegt, ansonsten
durch die Parameter der Funktion
max_transfer_and_install. Das Flag ist nur
wirksam, wenn Bit 3 in den Flagsder PDT = 0ist.

MAX _DATASIZE IN_  Wenn dieses Flag gesetzt ist, wird die

PDT Datenbereichsgrof3e der Task durch den in
ulDataSze in der PDT des Echtzeitprogramms
angegebenen Wert festgelegt, ansonsten durch den
Parameter ulDataSze der Funktion
max_transfer_and_install. Das Flag ist nur
wirksam, wenn Bit 9 in den Flagsder PDT = 0 ist.

max_transfer _program Download eines Echtzeitprogramms

Pascal

VB

FUNCTION max_transfer_program (hModul: MAXMODHND; const
filename: PChar; prognr: WORD; VAR address: LONGWORD):
MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_transfer_program (MAXMODHND hModul, char
*filename, USHORT prognr, ULONG *address);

Declare Function max_transfer_program Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hModul As Long, ByVal filename As String, ByVal prognr As Integer,
ByRef address As Long) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion

Diese Funktion |&dt ein als Datel vorliegendes Echtzeitprogramm in das
RAM des MAX-PC. Um das Programm anschlief3end als Task unter
dem Betriebssystem OsX zu ingtallieren, muss noch die Funktion
max_install _task aufgerufen werden.

Die Auftellung der Funktion max_transfer _and_install ist nur dann
erforderlich, wenn der Programmcode nur einmal in das RAM des
MAX-PC geladen werden soll, jedoch mehrere Instanzen davon als
OsX-Task installiert werden sollen (Mehrfachinstallation). Dabel
befindet sich der Programmcode und die PDT nur einmal im Speicher,
jede Instanz des Programms hat jedoch ihren eigenen Daten- und
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Parameterbereich sowie ihre eigene TDT. De Snn der
Mehrfachinstallation liegt im geringeren Speicherbedarf.

Damit ein Echtzeitprogramm mehrfach instalierbar ist, missen
folgende Punkte beachtet werden:

* Inden PDT-Fags (im Element usFlags der Struktur MAX_PDT_HEAD) dirfen
die Flags MAXPDT_DATA_IN_PROG und
MAXPDT_PARAMETER_IN_PROG nicht angegeben sein. Dadurch reserviert
das Betriebssystem den Parameter- und Datenbereich.

o Das Programm darf dann nur mit den Bibliotheksfunktionen auf den eigenen
Parameter- und Datenbereich zugreifen.

» Die Tasknummer der entsprechenden Instanz des Programms kann bel Bedarf aus
der TDT mit max_task_info ausgelesen werden.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul

filename  Zeiger auf enen nullterminierten String, der den zu
|ladenden Dateinamen angibt

prognr In der PDT (Programm Deskriptor Tabelle) eingetragene
Nummer des Programms

address  Zeiger auf eine Variable, in die die Startadresse des
Programms eingetragen wird. Dieser Wert ist anschlief3end
der Funktion max_install task zu tbergeben.

max_install _task OsX-Task installieren

Pascal FUNCTION max_install_task (hModul: MAXMODHND;
VAR program: MAX_PGM_TYPE; address: LONGWORD; VAR
task: WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_install_task (MAXMODHND hModul,
MAX_ PGM_TYPE *program, ULONG address, USHORT *task);
VB Declare Function max_install _task Lib "maxw32.dll" (ByVa hModul

AsLong, ByRef programn AsMAX_PGM_TYPE, ByVa address As
Long, ByRef task AsInteger) As Integer



6-86 Bibliotheken

Download und Installation

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Diese Funktion installiert ein im RAM des MAX-PC vorliegendes
Echtzeitprogramm als Task unter dem Betriebssystem OsX.

Funktion

Parameter

max_init_program

Die Funktion muss nur dann verwendet werden, wenn das Programm
mit max_transfer _program geladen worden ist.

hModul

program

address

task

Handle auf das CPU-M odul

Zeiger auf eine Variable vom Typ MAX-PGM_TYPE, in
der das Programm spezifiziert ist. Die Struktur
MAX_PGM_TYPE st bei der Funktion
max_transfer _and_install erlautert.

Startadresse des Programms, die von der Funktion
max_transfer _program geliefert worden ist.

Zeiger auf ene Varable, in die die Tasknummer
eingetragen wird.

Anmelden eines Echtzeitprogramms

Pascal
C
VB

FUNCTION max_init_program (pdt: POINTER): MAX ERROR;
MAX_ERROR max_init_program (MAX_PDT_HEAD * pdt);

Verwendung MAX-PC OsX
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Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion meldet sich ein Programm beim Betriebssystem
OsX als Task an. Dazu wird dem Betriebssystem die Adresse der
ausgefiullten  PDT  (Programm  Deskriptor ~ Tabelle)  des
Echtzeitprogramms Ubergeben. Das Betriebssystem entnimmt daraus
die fir die Installation des Programms as Task bendtigten
Informationen.

Die PDT ist Teill des Programms, das unter einer Task installiert wird,
und muss von diesem Programm initialisiert werden. Sie enthalt
Informationen, die das Betriebssystem Uber das Programm wissen
muss, wie z.B. die Anzahl und die Anfangsadressen der Prozeduren und
Funktionen, die GrofRe des Daten- und Parameterbereiches, die
Programmnummer (mitsamt Versionsangabe). Die Struktur ist in der
Bibliothek unter der Bezeichnung MAX PDT HEAD definiert.
Zusdtzlich sind direkt dahinter Zeiger auf die Taskprozeduren und
Funktionen zu definieren (s. Beispidl).

Andere fur die Installation benétigte Informationen werden dem OsX
erst durch den Installationsbefehl mitgeteilt, wie z.B. die Tasknummer.
Der Tasktyp, die Grofe des Datenbereiches sowie bei Il-Tasks die
Interruptnummer kénnen entweder bel der Installation einer Task aus
der PDT des Programms entnommen werden oder dem OsX durch
max_transfer_and_install mitgeteillt werden. Welche der beiden
Moglichkeiten verwendet wird, kann durch Flags in der PDT und bei
max_transfer_and_install festgelegt werden.

Die PDT ist im Programm als globale Variable zu deklarieren und
auszufillen (s. Beispiel). Die Angaben in der PDT sind statisch, d.h. sie
werden weder vom Betriebssystem verdndert noch darf das
Echtzeitprogramm sie zur Laufzeit andern.

Die Funktion muss im Prepare-Tell (main-Routine = Einsprungpunkt
des Programms) des Echtzeitprogramms aufgerufen werden, nachdem
die PDT ausgefullt ist.

pat Zeiger auf den Anfang der PDT des Echtzeitprogramms.
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Beispiel fur die main-Routine elnes Echtzeitprogramms:

/1 Dekl aration des Paraneterbereiches

struct paraneter_type {

MAX_TDT_TYPE rcTDT; /| Task-Deskriptor-Tabelle (steht inmrer direkt vor den Paranetern)
/l... (bis zu 64kByte ei gene Paraneter)

} paraneter;

/1 Deklaration der Program Deskriptor Tabelle (PDT) (imBeispiel mt zwei eigenen Prozeduren)
struct pdt_type {

MAX_PDT_HEAD rcHead; /| PDT- Header

voi d* MAXEXPORT main_proc; // Adr. d. Min-Prozedur (= Prozedur 0)

voi d* MAXEXPORT auto_init; // Adr. d. Init-Prozedur (= Prozedur 1)

voi d* MAXEXPORT start; /1 Adr. d. Start-Prozedur (optional) (= Prozedur 2)
voi d* MAXEXPORT st op; /1 Adr. d. Stop-Prozedur (optional) (= Prozedur 3)
} rcPDT;

void main () // Prepare Teil des Programmes

r cPDT. r cHead. ucType
rcPDT. r cHead. ucSi ze

r cPDT. r cHead. usProcedur es
r cPDT. r cHead. usPr ogNo

r cPDT. r cHead. cVer si on

r cPDT. r cHead. cRevi si on

1;

si zeof ( MAX_PDT_HEAD) ;

(si zeof (rcPDT) -si zeof (MAX_PDT_HEAD) )/ 4;// Anzahl der Prozeduren
0x300; // Programm Nunmer

“1"; /1 Programm Version

“A"; /] Programm Revi sion

r cPDT. r cHead. ucCPU MAX_CPU486;

r cPDT. r cHead. ucCoPr oc NOCOPRCC;

r cPDT. r cHead. ucLanguage MAXRT_LANGUAGE_C;

r cPDT. r cHead. ucPr ogType 0;

r cPDT. r cHead. usFl ags MAX_NI _TASK + MAXPDT_PARAMETER_| N_PROG
r cPDT. r cHead. usl nt 0; /1 1 nterrupt-Nunmer

r cPDT. r cHead. ul Dat aAdr 0; /] Adresse des Datenbereichs

(nur, wenn das Progranmm sel bst den Datenbereich festlegt)
; /'l G 6Re des Datenbereichs
; /] zur Zeit nicht verwendet
rcPDT. r cHead. ul Res2 ; /] zur Zeit nicht verwendet
r cPDT. r cHead. ul Hyper Adr ; /1 zur Zeit nicht verwendet
/'l physikal i sche Anfangsadresse des Paraneterbereichs

r cPDT. r cHead. ul Dat aSi ze
r cPDT. r cHead. ul Res1

0
0
0
0

r cPDT. r cHead. ul Par Adr = nmax_get _phys_addr (&par aneter) + sizeof (MAX_TDT_TYPE);
/1 Anzahl der Paraneter

r cPDT. r cHead. usPar Si ze = si zeof (paranmeter) - sizeof (MAX_TDT_TYPE);

/1 Adressen der Taskprozeduren bzw. Funktionen eintragen

r cPDT. mai n_proc = mai n_t ask;

rcPDT.auto_init = auto_init;

rcPDT. start = start;

r cPDT. st op = stop;

max_i ni t _program (( MAX_PDT_HEAD*) &r cPDT) ;
}

PDT-Flags

Im Element usFlags der Datenstruktur MAX PDT_HEAD werden die folgenden
Eigenschaften des Programms festgel egt:

Bit Bedeutung

0.2 Gibt den Tasktyp an. Als Konstanten stehen MAX NI _TASK,
MAX_TI TASK, MAX Il TASK und MAX_ TM_ TASK zur Verfligung.
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Bit

Bedeutung

Ist dieses Flag =1 gesetzt, werden der Tasktyp und die Interrupt-Nummer
flr die Task, unter der das Programm installiert wird, auf jeden Fall aus den
Angaben in der PDT (usinterrupt und usFlags, Bit O bis 2) entnommen,
ansonsten konnen Tasktyp und Interrupt-Nummer beim Installieren
festgelegt werden. Konstante: MAXPDT TASKTYPE IN PDT.

Reserviert, = O setzen.

Ist dieses Flag =1 gesetzt, wird der Datenbereich vom Programm selbst
angelegt (als globale Variable im Programm). Der Parameter ulDataAdr in
der MAX _PDT_HEAD Datenstruktur muss in diesem Fall mit der
physikalischen Anfangsadresse der globalen Variablen ausgeflllt werden.
Dieses geschieht genau wie im vorstehenden Beispiel fur die Initialisierung
der Parameterberei ch-Anfangsadresse (rcPDT.rcHead.ulPar Adr) gezeigt.

Empfohlen wird, dieses Flag = 0 zu setzen. Dann legt das Betriebssystem
den Datenbereich an. Das Programm kann dann nur mit den
Bibliotheksfunktionen auf den eigenen Datenbereich zugreifen. Der
Parameter ulDataAdr in der MAX PDT _HEAD Datenstruktur braucht
nicht ausgefullt zu werden. Konstante: MAXPDT _DATA_IN_PROG.

Ist dieses Flag =1 gesetzt, wird die Grolde des Datenbereiches durch den
Parameter ulDataSze in der MAX _PDT_HEAD Datenstruktur festgelegt,
andernfalls wird die Grol3e des Datenbereiches beim Installieren angegeben.
Konstante: MAXPDT FIXED DATASIZE.

10

Ist dieses Flag =1 gesetzt, wird der Parameterbereich vom Programm selbst
angelegt (als globale Variable im Programm). Der Parameter ulParAdr in
der MAX _PDT_HEAD Datenstruktur muss in diesem Fall mit der
physikalischen Anfangsadresse der globalen Variablen ausgefillt werden (s.
Beispiel oben). Das Programm kann auf den eigenen Parameterbereich
direkt wie auf jede andere globale Variable zugreifen.

Ist dieses Flag = O gesetzt, legt das Betriebssystem den Parameterbereich
an. Das Programm kann dann nur mit den Bibliotheksfunktionen auf den
eigenen Parameterbereich zugreifen. Der Parameter ulParAdr in der
MAX_PDT_HEAD Datenstruktur braucht nicht ausgefillt zu werden.
Konstante: MAXPDT PARAMETER IN PROG.

11..15

reserviert, = 0 setzen

Das Setzen von mehreren Flags kann durch Addieren der angegebenen Konstanten

erfolgen.
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6.14. Taskverwaltung

max_get_prog_version Version eines Echtzeitprogramms

Pascal

VB

FUNCTION max_get_prog_version (hModul: MAXMODHND; task:
WORD; VAR version: MAX_VERSION; VAR date: LONGWORD);
MAX_ERROR,

MAX_ERROR max_get_prog_version (MAXMODHND hModul,
USHORT task, MAX_VERSION *version, ULONG *date);

Declare Function max_get prog_version Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task AsInteger, ByRef version As Long,
ByRef date AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert die in der PDT eingetragene Version und das
Erstellungsdatum des unter einer Task installierten Echtzeitprogramms.
Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul
task Nummer der Task
version Zeiger auf eine Variable, in die die Version eingetragen
wird (Format s. Kapitel 6.3)
date Zeiger auf eine Variable, in die das Erstellungsdatum
eingetragen wird (Format s. Kapitel 6.3)
max_wakeup_ni_task Task-Aktivierung

max_wakeup ti_task
max_wakeup _ii_task

Pascal

FUNCTION max_wakeup_ni_task (hModul: MAXMODHND:; task:
WORD,; option: WORD): MAX_ERROR;

FUNCTION max_wakeup ti_task (hModul: MAXMODHND; task:
WORD; VAR data: MAX_TI_TYPE): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_wakeup ii_task (hModul: MAXMODHND: task:
WORD): MAX_ERROR;
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VB

MAX_ERROR max_wakeup_ni_task (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT option);

MAX_ERROR max_wakeup_ti_task (MAXMODHND hModul,
USHORT task, MAX_TI_TY PE *data);

MAX_ERROR max_wakeup_ii_task (MAXMODHND hModul,
USHORT task);

Declare Function max_wakeup ni_task Lib "maxw32.dIl" (ByVal
hModul As Long, ByVal task AsInteger, ByVal option As Integer) As
I nteger

Declare Function max_wakeup ti_task Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task AsInteger, ByRef dataAs
MAX_TI_TYPE) As Integer

Declare Function max_wakeup ii_task Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByVal task AsInteger) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktionen aktivieren eine Task.
hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der zu aktivierenden Task

option Optionen fur die Aktivierung einer NI-Task:

= 1. Task wird ab Aktivierung zyklisch aufgerufen.

=2: Task kommt as néchste NI-Task an die Reihe.
Wenn eine andere Task bereits vorgezogen werden
soll und immer noch auf die Ausfihrung wartet,
wird sie durch diese Task ersetzt. Wenn die Task
vorher nicht aktiviert war, wird sie nur ein einziges
Mal aufgerufen.

=3:. Wie 2, wenn bereits eine NI-Task vorgezogen, aber
noch nicht begonnen wurde, wird en Fehler
geliefert.
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data Zeiger auf eine Struktur vom Typ MAX_TI_TYPE mit
Informationen zur Aktivierung einer TI-Task. Die Struktur

hat folgenden Aufbau:

Element Datentyp

Beschreibung

usPriority USHORT

ulHoldOff ULONG

ullntervall ULONG

ulCalls ULONG

Prioritét (0= hochste bis 255 =
niedrigste)
Zeit in Timer-Ticks nach der die

TI-Task zum esten Mad
aufgerufen wird

Zeit in Timer-Ticks zwischen
zwel Aufrufen

Anzahl der Aufrufe bis die TI-
Task automatisch wieder
deaktiviert wird (O=TI-Task wird
nicht automatisch deaktiviert)

max_sleep task Task-Deaktivierung

Pascal FUNCTION max_sleep task (hModul: MAXMODHND; task:
WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_deep task (MAXMODHND hModul, USHORT
task);

VB Declare Function max_sleep task Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul

Funktion

Parameter

AsLong, ByVal task As Integer) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Diese Funktion deaktiviert eine Task.

hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der zu deaktivierenden Task
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max_get_task status Task-Status

Pascal FUNCTION max_get_task status (hModul: MAXMODHND; task:
WORD; VAR activations: WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_get_task status (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT *activations);

VB Declare Function max_get task status Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task As Integer, ByRef activations As Integer)
As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion wird ermittelt, ob und wie oft eine Task aktiviert
ist.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul
task Nummer der Task

activations Zeiger auf eine Variable, in die die Anzahl der
Aktivierungen der Task eingetragen wird. NI-Tasks
konnen mehrfach aktiviert werden, TI- und Interrupt-Tasks

nur einmal .
max_get_task _number prog Task-Nummer eines
Programms ermitteln

Pascal FUNCTION max_get_task _number_prog (hModul: MAXMODHND;
prog: WORD; VAR instance: WORD, VAR task: WORD):
MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get task_number_prog (MAXMODHND
hModul, USHORT prog, USHORT *instance, USHORT *task);

VB Declare Function max_get_task_number_prog Lib "maxw32.dIl"

(ByVa hModul AsLong, ByVal prog As Integer, ByRef instance As
Integer, ByRef task As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann die Tasknummer ermittelt werden, unter der
ein Programm installiert ist, sowie die Anzahl der Installationen des
Programms.
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Parameter  hModul

prog

instance

task

max_get_task_number_int

Handle auf das CPU-Modul

In der PDT (Programm Deskriptor Tabelle) eingetragene
Programmnummey.

Zeiger auf eine Variable, die die Instanz des Programmes,
zu dem die Tasknummer gesucht ist, angibt. Die Funktion
liefert dann in task die Tasknummer, die sich, wenn man
die Tasks ihren Nummern (O bis Anzahl der Instanzen)
nach ordnet, an der Stelle instance befindet. Ist ein
Programm mehrfach z.B. unter den Tasknummern 7, 8 und
9 instaliert, und wird die Funktion mit instance=1
aufgerufen, wird in task der Wert 8 eingetragen.

Die Funktion tragt in die Variable ein, wie viele Instanzen
des Programms als Tasksinstalliert sind.

Dieser Wert ist auch dann guiltig, wenn die Funktion den
Fehler ERR_ TASK _NOT _INSTALLED zurtickliefert!

Zeiger auf eine Variable, in die die Tasknummer der
Instanz des Programms eingetragen wird.

Ermitteln, welche Task
unter einem Interrupt installiert ist

Pascal FUNCTION max_get_task_number_int (hModul: MAXMODHND;
intr: WORD, VAR task: WORD): MAX_ ERROR,;

C MAX_ERROR max_get task _number_int (MAXMODHND hModul,
USHORT intr, USHORT *task);

VB Declare Function max_get task _number_int Lib "maxw32.dll" (ByVal

hModul AsLong, ByVal intr AsInteger, ByRef task As Integer) As

I nteger

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann ermittelt werden, welche Task unter einem
bestimmten Interrupt installiert ist.
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Parameter  hModul Handle auf das CPU-M odul
intr Interruptnummer, zu der die Tasknummer gesucht werden
soll. Mégliche Werte: siehe Kapitel 6.18 und Kapitel 9.3.3.
task Zeiger auf eine Variable, in die die Nummer der Task
eingetragen wird.
max_task _info Task-1nformationen
Pascal FUNCTION max_task_info (hModul: MAXMODHND,; task: WORD;
infotype: WORD; VAR result: LONGWORD): MAX_ERROR;
C MAX_ERROR max_task_info (MAXMODHND hModul,USHORT
task, USHORT infotype, ULONG *result);
VB Declare Function max_task_info Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long, ByVal task AsInteger, ByVa infoType As Integer, ByRef result
AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit dieser Funktion koénnen Systeminformationen aus der PDT
(Programm Deskriptor Tabelle) und TDT (Task Deskriptor Tabelle)
einer Task abgefragt werden. Die Funktion bietet u.a die Mdglichkeit
zu prufen, unter welchen Tasknummern Programme installiert sind.

Ist die Task nicht installiert, liefert die Funktion den Fehler
ERR TASK NOT _INSTALLED.

hModul Handle auf das CPU-Modul
task Nummer der Task

infotype  Spezifikation der gewtinschten Information. Die moglichen
Werte sind in der Tabelle unten aufgelistet.

result Zeiger auf eine Variable, in die das Ergebnis eingetragen
wird. Fir einige Werte von infotype liefert die Funktion
mehrere Informationen zusammengefasst. In der unten
stehenden Tabelle kennzeichnet dann (1) das
niederwertigste Byte, (4) ist das hochstwertigste Byte.




6-96 Bibliotheken

Taskverwaltung

Fir infotype definierte Werte:

infotype

Angeforderte Infor mation

0

Typ der PDT (1), Lange des Vorspanns der PDT (2),
Anzahl der in der PDT eingetragenen Prozeduren (3-4)

4

Programmnummer (1-2), Version (3) und Revision (4)
des Programms

Prozessortyp (1), Co-Prozessor (2), Programmiersprache
des Programms (3), Programmtyp (4)

12

PDT-Flags (1-2, s. Anhang D), Interrupt (3), (4) =0

X+0

Anfangsadresse (Seg:Offs) der Main-Prozedur (Prozedur
0), x=Léange des PDT Vorspanns (infotype= 0)

x+4

Anfangsadresse  (Seg:Offs) der  Auto-Init-Prozedur
(Prozedur 1), x=Lange des PDT Vorspanns (infotype= 0)

X+8

Anfangsadresse (Seg:Offs) der ersten Anwenderprozedur
(Prozedur 2), x=Lange des PDT Vorspanns (infotype= 0)

X+n

Anfangsadresse (Seg:Offs) einer Anwenderprozedur bzw.
—funktion n/4, x=Lange des PDT Vorspanns (infotype= 0)

256+0

Typder TDT (1), Langeder TDT (2), Tasknummer (3-4)

256+4

TDT-Flags (1-2), Anzahl der Aktivierungen (fur NI-
Tasks) bzw. Interrupt, unter dem das Programm installiert
ist(3),(4)=0

256+8

GrolRe des Parameterbereiches in Bytes (1-2), Anzahl in
der PDT eingetragener Prozeduren (3-4)

256+12

Physikalische Anfangsadresse der PDT

256+16

Physikalische Anfangsadresse des Hypertext

256+20

Physikalische Anfangsadresse des Datenbereiches

256+24

Physikalische Endadresse des Datenbereiches

512+0

Physikalische Anfangsadresse der TDT

Hinweis: Zur Ermittlung der Anfangsadr esse des Parameter ber eiches

einer Task ist die Anfangsadresse der TDT zu ermitteln
(infotype =512+0). Der Parameterbereich beginnt immer
direkt nach der TDT (Grofe der TDT kann mit infotype
=256+0 ermittelt werden).
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6.15. Daten- und Parameter bereich eines Echtzeitprogramms

Bei der Installation eines Programms unter einer Task bekommt diese Task einen
Daten- und einen Parameterbereich zugewiesen. Das sind voneinander unabhangige
lineare, durchgangige Bereiche im RAM-Speicher des MAX-PC, die fur die
I nterprozess-Kommunikation genutzt werden kénnen.

Die Grofée dieser beiden Bereiche wird vom Programm selbst festgelegt (in der PDT).
Die Grofle des Datenbereiches kann alternativ auch beim Installieren angegeben
werden. Die Bereiche sind nach dem Installieren nicht in ihrer Grofe verénderbar.
Ihre Grof3e kann auch = 0 sein.

Der Parameterbereich dient Ublicherweise zur Aufnahme von Konfigurationsdaten
des Programms, z.B. Grenzwerte, Abtastrate, Baudrate usw. Seine Lange ist auf
65280 Bytes beschrankt. Der Datenbereich ist fur die Aufnahme von fortlaufenden
Daten (z.B. Messdaten) gedacht.

Andere Tasks, sowie andere CPU-Module oder auch der PC konnen mittels der
nachfolgenden Bibliotheksfunktionen (ber das OsX auf die beiden Bereiche
zugreifen. Die Zugriffe erfolgen unter Angabe der Tasknummer und des Offsets (in
Bytes) bezogen auf den Anfang des jewelligen Bereichs.

Die Task kann auf ihren eigenen Parameter- bzw. Datenbereich auch direkt zugreifen,
wenn es ihn selbst anlegt. Dazu missen in der PDT des Programms die Flags
MAXPDT_PARAMETER_IN_PROG bzw. MAXPDT_DATA_IN_PROG gesetzt
sein und die Anfangsadressen der Bereiche ebenfallsin der PDT eingetragen werden.
In diesem Fall sind der Datenbereich bzw. der Parameterbereich als globale Variable
(in der Regel vom Typ struct bzw. Record) innerhab des Echtzeitprogramms
anzulegen, auf die wie auf jede andere globale Variable zugegriffen werden kann.
Die direkten Zugriffe sind auf den Speicherbereich unterhalb von IMB beschrankt.
Die Lage der Bereiche kann mit max_task info Uberprift werden. Fir den
Datenbereich wird empfohlen, ihn vom Betriebssystem anlegen zu lassen und nur
uber die Bibliotheksfunktion darauf zuzugreifen.
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max_get_data sema Datenber eichs-Semaphore
max_release data sema

Pascd

VB

FUNCTION max_get_data sema (hModul: MAXMODHND; task:
WORD): MAX_ERROR;

FUNCTION max_release data sema (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD): MAX_ERROR;

MAX_ERROR max_get_data sema (MAXMODHND hModul,
USHORT task);

MAX_ERROR max_release data sema (MAXMODHND hModul,
USHORT task);

Declare Function max_get data semaLib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByVal task AsInteger) As Integer

Declare Function max_release data semaLib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task AsInteger) As Integer

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit diesen Funktionen wird der Zugriff auf den Datenbereich einer
Task gesteuert. Damit ein konsistenter Zugriff gewahrleistet ist, muss
ein Programm, das auf einen Datenbereich zugreifen will, zundchst
versuchen, mit max _get data sema die Semaphore fir den
Datenbereich zu bekommen. Gelingt dies, kann das Programm beliebig
auf den Datenbereich zugreifen. Hat sich bereits eine andere
Anwendung die Semaphore geholt, liefert die Funktion eine
Fehlermeldung. Mit max release data sema wird die Semaphore
wieder frei gegeben.

Das Betriebssystem priift bei den Datenbereichszugriffen selbst nicht,
ob die Semaphore frei ist. Um konsistente Daten sicherzustellen,
missen alle Anwendungen vor einem Zugriff auf den Datenbereich
einer Task zunachst die Semaphore abpr tfen!

hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der Task
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max_get_data Datenber eichszugriff
max_set_data

Pascal FUNCTION max_get_data (hModul: MAXMODHND:; task: WORD;
offset: LONGWORD; VAR size: LONGWORD; VAR data):
MAX_ERROR,;

FUNCTION max_set_data (hModul: MAXMODHND,; task: WORD;
offset: LONGWORD; VAR size: LONGWORD; VAR data):
MAX ERROR;

C MAX_ERROR max_get_data(MAXMODHND hModul, USHORT
task, ULONG offset, ULONG *size, void * data);

MAX_ ERROR max_set data (MAXMODHND hModul, USHORT
task, ULONG offset, ULONG *size, void * data);

VB Declare Function max_get_data Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As
Long, ByVal task AsInteger, ByVal offset AsLong, ByRef size As
Long, ByRef data As Any) As Integer

Declare Function max_set_data Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As
Long, ByVal task AsInteger, ByVal offset AsLong, ByRef size As
Long, ByRef data As Any) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit diesen Funktionen wird auf den Datenbereich einer Task
zugegriffen. Vor jedem Zugriff sollte mit max_get_data sema die
entsprechende Semaphore geholt werden, um einen konsistenten
Zugriff zu gewahrleisten.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der Task

offset Offset (in Bytes) bezogen auf den Anfang des
Datenbereiches, ab dem die Daten gelesen bzw.
geschrieben werden sollen.

size Zeiger auf eine Variable, in der steht wie viele Bytes
(maximal) gelesen bzw. geschrieben werden sollen. Nach
Beendigung der Funktion ist dort eingetragen, wie viele
Bytes tatséchlich gelesen bzw. geschrieben worden sind.
Die Grof3e des Datenbereiches kann aus der TDT mit Hilfe
der Funktion max_task_info ausgelesen werden.
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data Zeiger auf die Daten

max_get_par_sema Par ameter ber eichs-Semaphore

max_release par_sema

Pascal FUNCTION max_get_par_sema (hModul: MAXMODHND; task:
WORD): MAX_ERROR,;
FUNCTION max_release par_sema (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get par_sema (MAXMODHND hModul,
USHORT task);
MAX_ERROR max_release par_sema (MAXMODHND hModul,
USHORT task);

VB Declare Function max_get par_semalLib "maxw32.dll" (ByVal

hModul As Long, ByVal task AsInteger) As Integer

Declare Function max_release par_semalib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task AsInteger) As Integer

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit diesen Funktionen wird der Zugriff auf den Parameterbereich einer
Task gesteuert. Damit ein konsistenter Zugriff gewahrleistet ist, muss
ein Programm, das auf einen Parameterbereich zugreifen will, zunachst
versuchen mit max _get par_ sema die Semaphore fir den
Parameterbereich zu bekommen. Gelingt dies, kann das Programm
beliebig Daten in den Parameterbereich schreiben oder lesen. Hat sich
bereits eine andere Anwendung die Semaphore geholt, liefert die
Funktion eine Fehlermeldung und darf anschlief3end nicht auf den
Parameterbereich zugreifen. Mit max_release par_sema wird die
Semaphore wieder frei gegeben.

Das Betriebssystem priift bei den Parameterbereichszugriffen selbst
nicht, ob die Semaphore frel ist. Um konsistente Daten sicherzustellen
missen alle Anwendungen vor einem Zugriff auf den Parameterbereich
einer Task zunachst die Semaphore abpr Ufen!

hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der Task
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max_read_par_uchar Einzelwerte ausdem
max_read par _ushort Parameterbereich lesen
max_read par _ulong

Pascal FUNCTION max_read par_uchar (hModul: MAXMODHND; task:

WORD,; offset: WORD; VAR data: BY TE): MAX_ERROR;

FUNCTION max_read par_ushort (hModul: MAXMODHND; task:
WORD; offset: WORD; VAR datas WORD): MAX_ERROR;

FUNCTION max_read_par_ulong (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD,; offset: WORD; VAR data: LONGWORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_read par_uchar (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT offset, UCHAR *data);

MAX_ERROR max_read_par_ushort (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT offset, USHORT *data);

MAX_ERROR max_read par_ulong (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT offset, ULONG *data);

VB Declare Function max_read par_uchar Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal usTask As Integer, ByVal usOffset As
Integer, ByRef pucPar As Byte) As Integer

Declare Function max_read par_ushort Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal usTask As Integer, ByVal usOffset As
Integer, ByRef pusPar As Integer) As Integer

Declare Function max_read_par_ulong Lib "maxw32.dll" (ByVad
hModul AsLong, ByVal usTask As Integer, ByVal usOffset As
Integer, ByRef pulPar AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit diesen Funktionen kénnen einzelne Parameter im Parameterbereich
einer Task gelesen werden. Die Zugriffe sind in sich konsistent. Daher
braucht die Semaphore nicht vorher geholt werden.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul
task Nummer der Task

offset Offset (in Bytes) bezogen auf den Anfang des
Parameterbereiches, ab dem gelesen werden soll.

data Zeiger auf eine Variable, in die die Daten eingetragen
werden
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max_write par_uchar Einzelwertein den
max_write par_ushort Parameter bereich schreiben
max_write par_ulong

Pascal

VB

FUNCTION max_write par_uchar (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD; offset: WORD; data: BY TE): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_write par_ushort (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD; offset: WORD; data: WORD): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_write_par_ulong (hModul: MAXMODHND; task:
WORD,; offset: WORD; data: LONGWORD): MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_write_par_uchar (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT offset, UCHAR data);

MAX_ERROR max_write par_ushort (MAXMODHND hModul,
USHORT task, USHORT offset, USHORT data);

MAX_ERROR max_write par_ulong (MAXMODHND hModul,
USHORT task USHORT offset, ULONG data);

Declare Function max_write_par_uchar Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task AsInteger, ByVal offset As Integer,
ByVal data As Byte) As Integer

Declare Function max_write par_ushort Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByVal task As Integer, ByVal offset As Integer,
ByVal data As Integer) As Integer

Declare Function max_write_par_ulong Lib "maxw32.dll" (ByVa
hModul AsLong, ByVal task AsInteger, ByVal offset As Integer,
ByVal data AsLong) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit diesen Funktionen konnen einzelne Parameter im Parameterbereich
einer Task geschrieben werden. Die Zugriffe sind in sich konsistent.
Daher braucht die Semaphore nicht vorher geholt werden.

hModul Handle auf das CPU-Modul
task Nummer der Task

offset Offset (in Bytes) bezogen auf den Anfang des
Parameterbereiches, ab dem geschrieben werden soll.

data Zu schreibende Daten
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max_read_par_block Parameterbereich: Blockzugriffe
max_write par_block

Pascal FUNCTION max_read par_block (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD,; offset: LONGWORD; VAR size: WORD; VAR data):
MAX_ERROR,;

FUNCTION max_write_par_block (hModul: MAXMODHND,; task:
WORD; offset: LONGWORD; VAR size: WORD; VAR data):
MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_read par_block (MAXMODHND hModul,
USHORT task, ULONG offset, USHORT *size, void *data);

MAX_ERROR max_write par_block (MAXMODHND hModul,
USHORT task, ULONG offset, USHORT *size, void *data);

VB Declare Function max_read par block Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul AsLong, ByVal task AsInteger, ByVal offset As Integer,
ByRef size As Integer, ByRef data As Any) As Integer

Declare Function max_write par_block Lib "maxw32.dll" (ByVa
hModul As Long, ByVal task As Integer, ByVal offset As Integer,
ByRef size As Integer, ByRef data As Any) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Mit diesen Funktionen wird auf den Parameterbereich einer Task
zugegriffen. Vor jedem Zugriff sollte mit max_get par_sema die
entsprechende Semaphore geholt werden, um einen konsistenten
Zugriff zu gewahrleisten.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der Task

offset Offset (in Bytes) bezogen auf den Anfang des
Parameterbereiches, ab dem gelesen bzw. geschrieben
werden soll.

size Zeiger auf eine Variable, in der steht wie viele Bytes

(maximal) gelesen bzw. geschrieben werden sollen. Nach
Beendigung der Funktion ist dort eingetragen wie viele
Bytes tatséchlich gelesen bzw. geschrieben worden sind.
Die Grof3e des Parameterbereichs kann aus der TDT mit
der Funktion max_task_info ermittelt werden.

data Zeiger auf die Daten
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6.16. Prozeduren und Funktionen in Echtzeitprogrammen

Echtzeitprogramme enthalten als ein wesentliches Element Prozeduren bzw.
Funktionen, die von anderen Tasks auf dem gleichen CPU-Modul oder vom Host-PC
aus aufgerufen werden konnen. Voraussetzung dafir ist, dass die Prozeduren bzw.
Funktionen in der PDT (Programm Deskriptor Tabelle) des Echtzeitprogramms
eingetragen sind (s. Kapitel 6.13).

Der Aufruf erfolgt Uber das Betriebssystem OsX mit Hilfe der Bibliotheksfunktionen
max_call_proc bzw. max_call_func unter Angabe der Task- und Funktionsnummer
der aufzurufenden Prozedur bzw. Funktion.

Einer Funktion kénnen Parameter tibergeben werden. Beim Aufruf wird der Funktion
die Anzahl der Ubergebenen und der als Antwort zuriick erwarteten Bytes Ubergeben.
Die Funktion liefert die Information, wie viele der Ubergebenen Bytes verwendet
wurden, und wie viele Bytes sie in ihrer Antwort tats&chlich zurtickliefert. Die
maximal erlaubte Blocklange wird von der Funktion max_get max_blocksize
geliefert.

Prozeduren bekommen keine Parameter Ubergeben, Prozeduren und Funktionen
liefern einen Fehlerstatus zurlck.

Da das Echtzeitbetriebssystem OsX eine andere Parameterlbergabe-Konvention
erfordert, als die mit C oder Pasca Compilern erzeugten Programme, sind am Anfang
und Ende einer Prozedur bzw. Funktion jeweils bestimmte Einsprung- und
Rucksprung-Routinen einzufigen.

max_entry_proc Prozedur-Rahmen
max_entry_proc_di
max_exit_proc
max_exit_proc_ei
Pascal FUNCTION max_entry proc: WORD;
FUNCTION max_entry_proc_di: WORD;
PROCEDURE max_exit_proc;

PROCEDURE max_exit_proc_«i;
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C USHORT max_entry proc (void);
USHORT max_entry proc_di (void);
void max_exit_proc (void);
void max_exit_proc _ei (void);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktionen bilden zwei unterschiedliche Sétze von Rahmen einer
inder PDT eines Echtzeitprogramms eingetragenen Prozedur (also eine
Routine, die mit max_call proc aufgerufen wird). Der erste Satz
(max_entry_proc und max_exit_proc) hat die Aufgabe, Register zu
retten bzw. wiederherzustellen. Der zweite Satz (max_entry proc_di
und max_exit proc ei) sperrt zusédtzlich die maskierbaren CPU-
Interrupts wahrend des Prozeduraufrufs.

Der Aufbau einer Echtzeit-Prozedur muss wie folgt aussehen:

voi d MAXEXPORT MyProc()

USHORT t ask;

/1 Zuwei sungen an | okal e Variable sind vor nax_entry_proc nicht zul &ssig

task = max_entry_proc();

max_exit_proc();

}

Parameter keine

Ruckgabewert max_entry proc und max_entry proc di liefern die
Nummer der Task zurtick.
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max_entry _func Funktions-Rahmen
max_entry_func_di

max_exit_func

max_exit_func e

Pascd

VB

FUNCTION max_entry_func: WORD,;

FUNCTION max_entry_func_di: WORD;

PROCEDURE max_exit_func (Error: MAX_ERROR);
PROCEDURE max_exit_func_ei (Error: MAX_ERROR);
USHORT max_entry_func (void);

USHORT max_entry func_di (void);

void max_exit_func (MAX_ERROR Error);

void max_exit_func_ei (MAX_ERROR Error);

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion

Diese Funktionen bilden zwei unterschiedliche Sétze fir den Rahmen
einek in der PDT (Programm Deskriptor Tabelle) enes
Echtzeitprogramms eingetragenen Funktion (also eine Routine, die mit
max_call_func aufgerufen wird). Der erste Satz (max_entry func und
max_exit_func) hat die Aufgabe, die Parameterlbergabe-Konvention
anzupassen und Register zu retten bzw. wiederherzustellen. Der zweite
Satz (max_entry_func_di und max_exit_func_ei) sperrt zusatzlich die
maskierbaren CPU-Interrupts wahrend des Funktionsaufrufs.

Der Aufbau einer Echtzeit-Funktion muss wie folgt aussehen:

C:

voi d MAXEXPORT MyFunc (USHORT *puslnsize, void *plndata,
USHORT *pusRetsi ze, void *pRet Dat a)

MAX_ERROR Error;
USHORT t ask;
/1 Zuwei sungen an | okal e Variable sind vor nax_entry_func nicht zul &ssig

task = max_entry_func();

Error = ERR_CK;

*pusRetsize = ...; /| Rickgabe- Par anmet er - Lange

*puslnsize = ...; /1 Anzahl der verwendeten Uber gabe- Par anet er - Byt es

max_exit_func(Error);
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Pascal:

PROCEDURE MyFunc (VAR puslnsi ze: WORD; VAR pDat a;
VAR pusRet si ze: WORD; VAR pRetData); far;

VAR

Error : MAX_ERROR;

usTask : WORD;

{ Zuwei sungen an | okal e Variable sind vor max_entry_func nicht zul &ssig }
BEG N

usTask := max_entry_func;

Error := ERR K

{ wenn nicht alle erhaltenen Daten verwendet werden, puslnsize setzen: }
pusl nsi ze 1= ; { Anzahl der verwendeten Paraneter Bytes }
{ wenn nicht so vi eI e Daten wi e angefordert zuruckgeliefert werden, pusRetsize
setzen: }
pusRetsize := ...; { Rickgabe- Paraneter Lange }
max_exi t func(Error)
END;

Parameter  error Fehler, der von der Funktion zurlickgeliefert wird. Ist kein

Fehler aufgetreten, muss der Wert in der Funktion = 0
gesetzt werden.
Zur Signalisierung eines Fehlersist Error in der Funktion =
XXEOh zu setzen. In xx kann ein beliebiger Fehlerwert
eingetragen werden. Das Low-Byte der Fehlervariablen
muss den Wert EOh haben.

Ruckgabewert: max_entry func und max_entry func di liefern die
Nummer der Task zurtick.

max_call_func Task-Funktionsaufr uf
max_call proc
Pascal FUNCTION max_cal func (hModul: MAXMODHND; task: WORD;

func: WORD; VAR insizee WORD; VAR indata; VAR outsize:
WORD; VAR outdata): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_call_proc (hModul: MAXMODHND,; task: WORD;
func: WORD): MAX_ERROR,

C MAX_ERROR max_cal_func (MAXMODHND hModul, USHORT
task, USHORT func, USHORT *insize, void *indata, USHORT
*outsize, void *outdata);
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VB

MAX_ERROR max_call_proc (MAXMODHND hModul, USHORT
task, USHORT func);

Declare Function max_call_func Lib "maxw32.dll" (ByVa hModul As
Long, ByVal task AsInteger, ByVa func As Integer, ByRef insize As
Integer, ByRef indata As Any, ByRef outsize As Integer, ByRef
outdata As Any) As Integer

Declare Function max_call_proc Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As
Long, ByVal task AsInteger, ByVal func As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Mit diesen Funktionen wird ene Funktion bzw. Prozedur aus einer
Task auf dem angegebenen MAX-PC aufgerufen. Die Funktion bzw.
Prozedur mussin der PDT der Task eingetragen sein.

Prozeduren bekommen keine Daten Ubergeben und liefern keine
Ergebnisse zurlick. Beim Aufruf von max_call proc wird lediglich
tberprift, ob die angegebene Prozedur vorhanden ist. Ist dies nicht der
Fall, liefert die Funktion einen Fehler zuriick. Die Deklaration einer
Prozedur lautet folglich:

Pascal PROCEDURE MyProc
C void MAXEXPORT MyProc (void);

Funktionen konnen Daten Ubergeben bekommen und Daten
zurtickliefern. Sie miissen wie folgt deklariert werden:

Pascal PROCEDURE MAXEXPORT MyFunc (VAR puslnsize:
WORD; VAR pDataln; VAR pusOutsize: WORD; VAR
pDataOut);

C void MAXEXPORT MyFunc (USHORT *puslnsize, void
*pDataln, USHORT * pusOutsize, void * pDataOut);

Durch den Zeiger pusinsize erféhrt die Funktion, wie viele Daten sie

durch den Zeiger pDataln tbergeben bekommt. Die Funktion muss in

pusinsize anschlief3end die Anzahl der verwendeten Bytes eintragen.

Durch den Zeiger pusOutsize erfahrt die Funktion, wie viele Daten sie

maximal zurtickliefern darf. Die Funktion muss die Riickgabedaten an

die Adresse, auf die pDataOut zeigt, schreiben. In pusOutsize muss sie
anschliefend die Anzahl der tatséchlich zurlckgelieferten Bytes
eintragen.

hModul Handle auf das CPU-Modul

task Nummer der Task
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func Nummer der Funktion bzw. Prozedur, laut Reihenfolge in
der PDT
insize Zeiger auf eine Variable, in der steht, wie viele Bytes an

die Funktion CUbergeben werden sollen. Die maximal
erlaubte  Datenlange kann mit  der  Funktion
max_get max_blocksize ermittelt werden.  Nach
Beendigung der Funktion ist dort eingetragen, wie viele
Bytes von der Funktion tatséchlich benutzt worden sind.

indata Zeiger auf die Daten, die der Funktion tUbergeben werden
sollen

outsize Zeiger auf eine Variable, in der steht, wie viele Bytes die
Funktion maximal zurickliefern soll. Die maximal
erlaubte  Datenlange kann mit  der  Funktion
max_get max_blocksize  ermittelt werden.  Nach
Beendigung der Funktion ist dort eingetragen, wie viele
Bytes die Funktion tatséchlich zurtickgeliefert hat.

outdata Zeiger auf die Daten, die von der Funktion geliefert
werden sollen

6.17.Zugriff auf die Hardware-Devices des MAX-PC

max_set_timer Setze und starte einen Timer

Pascal FUNCTION max_set timer (hModul: MAXMODHND; timer:
WORD; mode: WORD; values WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_set timer (MAXMODHND hModul, USHORT
timer, USHORT mode, USHORT value);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion

Diese Funktion setzt einen Timer und startet ihn. Die Timer sind 16 Bit
breit und werden mit jedem Takt um eins dekrementiert. Sobald der
Timer auf 0 gezédhlt hat, wird ein Interrupt ausgelost und der Timer
automatisch wieder mit dem Startwert geladen. Der Timer lauft dann
erneut los. Unter dem zugehdrigen Interrupt kann z.B. eine Il-Task
installiert werden.
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Parameter  hModul
timer

mode

value

max_get_timer

Handle auf das CPU-Modul

Gibt an, welcher Timer (gesetzt werden soll
(MAX1 TIMER A, MAX1 TIMER B oder
MAX1 TIMER C).

Betriebsart des Timers. Derzeit ist dieser Parameter immer
mit der Konstanten MAX1 TIMER MODE_INT zu
beschreiben. Timer B kann keinen Interrupt ausldsen

Initialisierungswert des Timers. Die Auflésung der Timer
betragt 0,84us und die maximale Laufzeit 65535 *
0,840915us = 55,11 ms.

LiesZahlerstand einesTimers

Pascal FUNCTION max_get_timer (hModul: MAXMODHND; timer:
WORD; VAR status: MAX_TIMER_STATE _TYPE): MAX_ERROR;
C MAX_ERROR max_get timer (MAXMODHND hModul, USHORT

timer, MAX_TIMER_STATE_TY PE *status);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liest den aktuellen Zahlerstand eines Timers. Die Timer
sind 16 Bit breit und werden mit jedem Takt um eins dekrementiert.

Parameter  hModul

timer

status

Handle auf das CPU-Modul

Gibt an, welcher Timer gelesen werden soll
(MAX1 TIMER A, MAX1 TIMER B oder
MAX1 TIMER C).

Zeiger auf eine Struktur vom Typ
MAX_TIMER_STATE TYPE mit Informationen zur
Status des Timers. Die Struktur ist wie folgt aufgebaut:

Element Datentyp Beschreibung
usValue USHORT Timerwert

usMode USHORT Aktuell eingestellte Betriebsart des
Timers
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usFlags USHORT Fag, das den Zustand des Timer-
Ausgangs anzeigt (MAX_TIMER_-
OUTPUT), ob der Timer dezimal
oder bindr zéhlt (MAX_TIMER -
MODE) und ob der Timer auf O
gelaufenist (MAX_TIMER_ZERO)

Einzelheiten finden Sie im Datenblatt des Timer-Bausteins
8254 von Intel bzw. im Handbuch zur CPU (AMD
SC400).

max_set_rtc_mode Betriebsart der Uhr
max_get_rtc_status

Pascal

VB

FUNCTION max_set rtc mode (hModul: MAXMODHND; mode:
WORD): MAX_ERROR;

FUNCTION max_get rtc_status (hModul: MAXMODHND; VAR
status: WORD): MAX_ERROR;

MAX_ ERROR max_set_rtc_ mode (MAXMODHND hModul,
USHORT mode);

MAX_ERROR max_get rtc_status (MAXMODHND hModul,
USHORT *status);

Declare Function max_set_rtc_mode Lib "maxw32.dll" (ByVa hModul
AsLong, ByVa mode As Integer) As Integer

Declare Function max_get_rtc_status Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByRef status As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OSX, MAX-PC OsX

Funktion

Mit diesen Funktionen wird die Betriebsart der Uhr eingestellt bzw.
abgefragt.

Eine Anwendung: Wenn eine Task als IlI-Task unter dem Interrupt
MAX1 IRQ RTC PERIODIC instaliert wird, erhdt man einen
weiteren Timer mit den in der Tabelle aufgefiihrten Zeiten.
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Parameter

hModul

mode,
status

Handle auf das CPU-M odul

Bitfeld mit Kontrollflags, s. nachfolgende Tabelle.

Bit

Bedeutung

15

Update in progress (=1)

14-12

Betriebsart, standardméfdig = 010b

11-8

Frequenz am Interruptausgang (IRQ8):

0 =disabled
1=23,906 ms
2=7,812ms
3=122,070 us
4=244141 us
5=488,281 us
6 = 976,563 us
7=1,953ms
8 =3,906 ms
9=7,812ms
10=15,625ms
11=31,25ms
12=62,5ms
13=125ms
14 =250 ms
15 =500 ms

Uhr: 1 = Stop, 0 = Run

Periodic Interrupt enabled (=1)

Alarm Interrupt enabled (=1)

Update-Ended Interrupt enabled (=1)

=0 (reserviert)

DataMode (0=BCD, 1=Binary)

24/12 (1=24 Hour Mode)

OlRr | N WM O|O |

Daylight Saving (1=enabled)
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max_get_rtc_interrupt_status Lies Interruptzustand der Uhr

Pascal FUNCTION max_get_rtc_interrupt_status (hModul: MAXMODHND;
VAR status: BYTE): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get_rtc_interrupt_status (MAXMODHND
hModul, UCHAR * status);

VB Declare Function max_get rtc_interrupt_status Lib "maxw32.dll"

(ByVa hModul As Long, ByRef status As Byte) As Integer
Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX
Funktion Diese Funktion liest den aktuellen Interrupt-Zustand der Uhr.
Parameter hModul  Handle auf das CPU-Modul

status Interrupt-Zustand der Uhr:

Bit Bedeutung

7 Interrupt-Request-Flag, wird nur gesetzt, wenn einer der Interrupts im
RTC enabled ist.

Periodic interrupt flag

Alarm interrupt flag
Update-Ended flag

3-0 Reserviert
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max_get_date and_time Lies/Setze Datum und Uhr zeit
max_set_date and_time

Pascd

VB

FUNCTION max_get_date and time (hModul MAXMODHND; VAR
datetime: MAX_TIME_TYPE): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_set_date and time (hModul: MAXMODHND; VAR
datetime: MAX_TIME_TYPE): MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_get date and_time (MAXMODHND hModul,
MAX_TIME_TY PE *datetime);

MAX_ERROR max_set_date and_time (MAXMODHND: hModul,
MAX_TIME_TY PE *datetime);

Declare Function max_get_date and_time Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByRef datetime AsMAX_TIME_TYPE) AsInteger

Declare Function max_set_date and_time Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByRef datetime AsMAX_TIME_TYPE) AsInteger

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktionen lesen bzw. setzen das Datum und die Uhrzeit der
Echtzeituhr. Die Echtzeituhr muss mit der Funktion max_set_rtc_mode
gestartet werden.

hModul Handle auf das CPU-Modul
datetime  Zeiger auf eine Struktur vom Typ MAX_TIME_TY PE mit

Informationen zu Datum und Uhrzeit. Die Struktur hat
folgenden Aufbau:

Element Datentyp Beschreibung

Sec USHORT  Sekunde
min USHORT  Minute
hour USHORT  Stunde
mday USHORT Tag

mon USHORT Monat
year USHORT  Jahr

wday USHORT  Wochentag (0= Sonntag)
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max_get_alarm Lies/Setze Alar mzeit
max_set_alarm
Pascal FUNCTION max _get daim (hModul MAXMODHND; VAR

alarmtime: MAX_ALARM_TYPE): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_set alaam (hModul: MAXMODHND; VAR
adarmtime: MAX_ALARM_TYPE): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_get alarm (MAXMODHND hModul,
MAX_ALARM_TYPE *aarmtime);

MAX_ERROR max_set_aarm (MAXMODHND: hModul,
MAX_ALARM_TY PE *aarmtime);

VB Declare Function max_get_alarm Lib "maxw32.dll" (ByVa hModul As
Long, ByRef alarmtime AsMAX_ALARM_TYPE) As Integer

Declare Function max_set_alarm Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As
Long, ByRef alarmtime AsMAX_ALARM_TYPE) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktionen lesen bzw. setzen die Alarmeinstellung der Echtzeit-
uhr. Es bestehen zwei M6glichkeiten zur Alarmeinstellung:

1. Zu der durch alarmtime festgelegten Uhrzeit wird der Alarm ausgelost (je
nachdem, ob mit max_set rtc mode 12- oder 24-Stunden-Mode eingestellt
wurde, einmal oder zweimal taglich).

2. Durch Setzen eines (oder mehrerer) der Parameter sec, min, hour auf den Wert
MAX1 CYCLIC ALARM wird zyklisch ein Alarm ausgel0st. Um jede Sekunde
einen  Alarm  auszul6sen, missen dle dre Parameter  auf
MAX1 CYCLIC ALARM gesetzt werden. Soll jede Minute ein Alarm erfolgen,
mussen min und hour auf MAX1 CYCLIC _ALARM gesetzt werden, sec gibt die
Zeit an, zu der der Alarm ausgel6st wird. Soll jede Stunde ein Alarm ausgel Ost
werden, muss hour auf MAX1 CYCLIC ALARM gesetzt werden, min und sec
geben die Zeit an, zu der der Alarm ausgel 6st wird.

Wenn ene Task as II-Tak unter dem Interrupt
MAX1 IRQ RTC ALARM installiert wird, wird beim Auftreten des
Alarms ein Interrupt ausgel 6st.

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul
alarmtime Zeiger auf eine Struktur vom Typ MAX_ALARM _TYPE

mit Informationen zur Alarmenstellung. Die Struktur
MAX_ALARM_TYPE ist wiefolgt aufgebaut:
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Element Datentyp  Beschreibung

Sec USHORT  Sekunde
min USHORT  Minute
hour USHORT  Stunde
max_led_on Schalte LED ein/aus
max_led off
Pascal FUNCTION max_led_on (hModul: MAXMODHND): MAX_ERROR;
FUNCTION max_led off (hModul: MAXMODHND): MAX_ERROR;
C MAX_ERROR max_led on (MAXMODHND hModul);
MAX_ERROR max_led_off (MAXMODHND hModul);
VB Declare Function max_led on Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long) As Integer

Declare Function max_led off Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As
Long) As Integer

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktionen schalten die LED auf dem MAX-PC ein (on) bzw.
aus (off).

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul.

max_led status Liesden Zustand der LED

Pascal FUNCTION max_led status (hModul: MAXMODHND; VAR status:
WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_led status (MAXMODHND hModul, USHORT
*status);

VB Declare Function max_led status Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul As

Long, ByRef status As Inte?ger) As Integer
Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX
Funktion Die Funktion gibt den Zustand der LED auf dem MAX-PC zurlck.
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Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul.

status Zustand der LED: Wenn Bit-0=0 ist, dann ist die LED
ausgeschaltet, wenn Bit-0 = 1 ist, dann ist Sie eingeschaltet.

M ache M akrobefehle

max_macro_interruptible unter brechbar

Pascal FUNCTION max_macro_interruptible (hModul: MAXMODHND;
control: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_macro_interruptible (MAXMODHND hModul,
USHORT control);

VB Declare Function max_macro_interruptible Lib "maxw32.dIl" (ByVal

hModul As Long, ByVal control As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX

Funktion Die Funktion dient dazu, Makrobefehle auf dem MAX-PC
unterbrechbar zu machen. Wenn sie unterbrechbar sind, bewirkt ein
Bibliotheksaufruf nur eine kurze Interrupt-Sperrung auf dem MAX-PC
zu Beginn des Aufrufs. Andernfals ist der gesamte Bibliotheksaufruf
nicht von lokalen Hardware-Interrupts unterbrechbar. In diesem Fall
kann - z. B. beim Austausch grof3er Datenmengen mit dem Host-PC -
die Reaktionszeit der auf dem MAX-PC laufenden Programme deutlich
verlangert werden. Bel schneler Messdatenerfassung  kénnen
Messwerte verloren gehen (Interrupt-Uberlauf). Der Interrupt-
Controller des MAX-PC kann keine Interrupt-Uberl dufe erkennen, aber
einige MAX-Module wie das X-C16-3 und X-DiO-40".

Parameter  hModul Handle auf das CPU-Modul.

control =TRUE (2): unterbrechbar
= FALSE (0): nicht unterbrechbar (Voreinstellung).

! Die Einstdlung ist zur Zeit nur fir Ankopplung Uber PCI-Schnittstelle implementiert. Die
M akrobefehl shearbeitung Uber andere Schnittstellen ist immer unterbrechbar.
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max_cache _control MAX-PC Cache-Kontrolle

Pascal FUNCTION max_cache control (hModul: MAXMODHND; VAR
mode: WORD): MAX_ERROR,;

C MAX_ERROR max_cache control (MAXMODHND hModul,
USHORT *mode);

VB Declare Function max_cache control Lib "maxw32.dll" (ByVa

hModul As Long, ByRef mode As Integer) As Integer

Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Die Funktion dient zum Ein- und Ausschalten des Prozessor-Caches auf
dem MAX-PC.

hModul Handle auf das CPU-Modul.

mode Zeiger auf eine Variable, in der der gewlinschte Zustand
des Cache steht.
0 = Lies Cache Mode
1 = Cache unguiltig machen und ausschalten
2 = Cache einschalten (Write-through)
3 = Cache einschalten. (Write-back)
Nach Verlassen der Funktion steht dort der tatséchliche
Zustand.

max_cpu_speed_control Setzen des CPU-T aktes

Pascal

C

VB

FUNCTION max_cpu_speed control (hModul: MAXMODHND;
mode: WORD; speed: WORD): MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_cpu_speed control (MAXMODHND hModul,
USHORT mode, USHORT speed);

Declare Function max_cpu_speed_control Lib "maxw32.dll" (ByVal
hModul As Long, ByVa mode As Integer, ByVal speed As Integer) As
I nteger

Verwendung Host-PC — MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Mit dieser Funktion kann die Geschwindigkeit der CPU verandert
werden. Die aktuelle CPU-Taktfrequenz kann aus OsX-Parameter 148
mit max_read par_ushort ausgelesen werden (Task 0). Der CPU-Takt
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beeinflusst neben der Verarbeitungsgeschwindigkeit auch die
Stromaufnahme und Warmeentwicklung des Moduls.

Zukinftige CPU-Module bieten unter Umstéanden andere
Einstellmoglichkeiten.

Parameter hModul  Handle auf das CPU-Modul

mode Die auf dem X-MAX-1 verwendete CPU SC400 bietet die 3
Betriebsarten MAX1 CPU _LOW_SPEED,
MAX1 CPU_HIGH_SPEED und
MAX1 CPU_HYPER_SPEED.

speed In jeder der 3 durch mode eingestellten Betriebsarten |&sst
sich die CPU mit verschiedenen Taktfrequenzen betreiben:
MAX1 CPU LOW _SPEED 1, 2,4 oder 8 MHz.
MAX1 CPU HIGH_SPEED 8, 16 oder 33 MHz.
MAX1 CPU HYPER SPEED 66 oder 100 MHz.
Dafur stehen Konstanten zur Verfigung, z.B.
MAX1 SPEED 33MHZ usw.

max_write_cmos Zugriff auf CMOS-RAM

max_read _cmos

Pascal FUNCTION max_write_cmos (hModul: MAXMODHND; addr:
WORD; size: WORD,; Var data): MAX_ERROR,;

FUNCTION max_read cmos (hModul: MAXMODHND; addr:
WORD; size: WORD; VAR data): MAX_ ERROR,;

C MAX_ERROR max_write_cmos (MAXMODHND hModul, USHORT
addr, USHORT size, void * data);

MAX_ERROR max_read cmos (MAXMODHND hModul, USHORT
addr, USHORT size, void *data);

VB Declare Function max_write_cmos Lib "maxw32.dll" (ByVa hModul

AsLong, ByVal addr As Integer, ByVal size As Integer, ByRef data As
Any) As Integer

Declare Function max_read cmos Lib "maxw32.dIl" (ByVa hModul
AsLong, ByVal addr AsInteger, ByVal size AsInteger, ByRef data As
Any) As Integer
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Verwendung Host-PC - MAX-PC OsX, MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Die Funktionen schreiben bzw. lesen einen Block in das bzw. aus dem
CMOS-RAM des CPU-Moduls. Das X-MAX-1 stellt insgesamt 114
Bytes statisches RAM (in der Echtzeituhr) zur Verfigung. Wird das
Modul durch eine externe Batterie gepuffert, blelben die dort
gespeicherten Daten auch beim Abschalten der Versorgungsspannung
erhalten.

hModul Handle auf das CPU-Modul.
addr Adresse, auf die zugegriffen werden soll (14 .. 127).
size Anzahl Byte, max. 114

data Zeiger auf Block, der geschrieben werden soll, bzw. in den
gelesen werden soll.

max_trigger _watchdog Watchdog Triggerung

Pascal

C
VB

FUNCTION max_trigger_watchdog (hModul: MAXMODHND):
MAX_ERROR,;

MAX_ERROR max_trigger watchdog (MAXMODHND hModul);

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktion dient zur Triggerung des Watchdog. Die
Funktionsweise des Watchdog auf dem X-MAX-1 ist in Kapitel 9.3.2.3
beschrieben.

keine
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6.18. Seuerung der lokalen Interruptsauf einem CPU-M odul

max_mask_int I nterrupt-Maskierung

max_unmask_int

Pascal FUNCTION max_mask_int (hModul: MAXMODHND; irg: WORD):
MAX_ERROR;

FUNCTION max_unmask_int (hModul: MAXMODHND,; irq:
WORD): MAX_ERROR;

C MAX_ERROR max_mask_int (MAXMODHND hModul, USHORT
irg);
MAX_ERROR max_unmask_int (MAXMODHND hModul, USHORT
irg);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion Mit diesen Funktionen kann ein auf dem CPU-Modul lokaler Interrupt
gesperrt bzw. freigegeben werden.

Parameter  irq Interruptnummer: 78h..7fh, 90h..97h, 98h..9ah

max_clear _int Pending-Interrupt [6schen

Pascal FUNCTION max_clear_int (hModul: MAXMODHND; irg: WORD):
MAX_ ERROR,;

C MAX_ERROR max_clear int (MAXMODHND hModul, USHORT
irg);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion l6scht einen Interrupt im Interrupt-Controller (Interrupt
Request Register). Sie wird in der Regel vor max_unmask_int
verwendet, um sicherzustellen, dass ein vorher aufgetretener Interrupt
nicht zur Ausfihrung kommt.

Parameter  irq Interruptnummer: 78h..7fh, 90h..97h, 98h..9ah
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max_get_nmi_reason NMI-Ursache

Pascal FUNCTION max_get_nmi_reason (hModul: MAXMODHND; VAR
reason: WORD): MAX_ERROR;

C MAX _ERROR max_get nmi_reason (MAXMODHND hModul,
USHORT *reason);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion lasst sich die Ursache fir einen aufgetretenen
NMI-Interrupt  ermitteln. Sie  kommt normalerweise in  der
Hauptprozedur einer unter dem NMI-Interrupt installierten I1-Task zum
Einsatz. Informationen zum NMI-Interrupt auf dem X-MAX-1 stehen
im Kapitel 10.22.6.

Parameter  reason Zeiger auf eine Variable, in die die NMI-Interruptursache

eingetragen wird.

max_disable int Interrupt-Sperrung

max_enable int

Pascal PROCEDURE max_disable int: MAX_ ERROR,;

PROCEDURE max_enable int: MAX_ERROR,;

C void max_disable int (void);
void max_enable_int (void);

VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion

Parameter

Diese Funktionen dienen dazu, eine Subroutine in enem
Echtzeitprogramm gegen Unterbrechung durch Interrupts zu schitzen.
Dazu muss zunéchst max_disable int aufgerufen werden. Bis zum
Befehl max_enable int sind in der Folge alle Befehle gegen die
Unterbrechung durch Interrupts geschiitzt. Die beiden Aufrufe bilden
immer ein Paar, d.h. sie miUssen in derselben Subroutine stehen.

keine
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6.19. Fehler behandlung

Alle Funktionen der Bibliothek, in denen Fehler auftreten konnen, liefern einen
Fehlerstatus as Funktionsriickgabewert. Dieser kann z.B. angeben, dass en
Ubergebener Parameter einen unerlaubten Wert hat oder dass es zu einem Fehler in
der Kommunikation mit der Hardware gekommen ist. Wenn kein Fehler aufgetreten
ist, liefern die Funktionen ERR_OK (= 0) zurtick. Beim Auftreten eines Fehlers wird
der entsprechende Fehlercode innerhab der Bibliothek gespeichert. Der
Rickgabewert muss im Anschluss an jeden Funktionsaufruf Gberpriift werden.

Aulerdem kann es zu (spontanen) Fehler- oder sonstigen Meldungen von einem
MAX-PC kommen. Diese werden durch das Verschicken eines Error-Requests
signalisiert. Die Bibliothek nimmt Error-Requests entgegen und reagiert durch den
Aufruf der Anwender-Service-Request-Routine, sofern eine solche installiert worden
Ist (s. Kapitel 6.12). Enthalt das Anwenderprogramm keine solche Routine, wird eine
interne Behandlungsroutine aufgerufen und die Bibliothek speichert den Fehlercode
in der Bibliothek. Unter Windows werden die Fehler Thread-spezifisch gespeichert.

Die Funktionalitét der nachfolgenden Funktionsaufrufe wird nicht ausgefihrt, wenn
fur dasselbe Zielsystem ein Fehler in der Bibliothek zwischengespeichert ist. Sie
liefern statt dessen den in der Bibliothek gespeicherten Fehlercode zurtick!
Funktionen, die sich auf ein anderes Zielsystem beziehen, werden normal ausgefihrt.

Innerhalb der Bibliothek gespeicherte Fehler missen mit max_clear _error wieder
zurtickgesetzt werden.

max_get_error_message Klartext-Fehlermeldungen

Pascal FUNCTION max_get_error_message (error: MAX_ERROR; VAR
size: WORD; message: PChar): MAX_ERROR,;

C MAX_ ERROR max_get _error_message (MAX_ ERROR error,
USHORT *size, char * message);

VB Declare Function max_get_error_message Lib "maxw32.dll" (ByVal
error As Integer, ByRef size As Integer, ByVa message As String) As
I nteger

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion liefert eine zu einem Fehlercode gehorige Textmel dung.
Ist der Fehlercode nicht definiert, gibt die Funktion ihrerseits eine
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Fehlermeldung zurtick. Die Sprache der Fehlermeldung wird durch
max_init_lib festgelegt.

Parameter  error Fehlercode

Size Zeiger auf eine Variable, in der die maximal erlaubte
Lange des zurlickgelieferten Textes angegeben wird. Eine
Angabe von 200 ist dafir ausreichend. Die Funktion trégt
anschlief3end die Lange des Strings ein.

message  Zeiger auf eine Variable, in die der zugehtrige Text als
nullterminierter String eingetragen wird.

max_clear_error Fehler [6schen
Pascal PROCEDURE max_clear_error;

C void max_clear_error (void);

VB Declare Sub max_clear_error Lib "maxw32.dll" ()

Verwendung Host-PC, MAX-PC OsX

Funktion Diese Funktion setzt nach einem aufgetretenen Fehler den in der
Bibliothek gespeicherten Fehlerstatus zurlck.

Parameter  keine

max_set_error_check level Fehlertberprifungs-Mode einstellen

Pascal PROCEDURE max_set_error_check leve (level: WORD);
C void max_set_error_check level (USHORT level);
VB -

Verwendung MAX-PC OsX

Funktion Mit dieser Funktion kann die Verarbeitungsgeschwindigkeit der
geschwindigkeitskritischen Bibliotheksaufrufe erhoht werden. In den
MDD-Schreib- und Lesefunktionen kann damit die Gultigkeitsprifung
der Ubergebenen Handles sowie die Prifung, ob die richtige Funktion
fur den Kana aufgerufen wurde, abgeschaltet werden. Funktionelle
Fehler, die der Modul-Device-Treiber in der Hardware feststellt,
werden davon nicht beeinflusst.



Bibliotheken

Fehlerbehandlung 6-125

Parameter

Diese Uberprifungen werden standardmaRig von der Bibliothek
vorgenommen. Sobald ein Programm fertiggestellt und getestet ist,
kann man normalerweise darauf verzichten. Es muss aber dann
unbedingt Uberprift werden, dass max_open channel ein glltiges
Handle zuriickliefert und dass das Schlieffen des Handles nicht
zwischenzeitlich erfolgt.

Achtung: Bei abgeschalteter Fehler-Uberpriifung kann die Ubergabe
eines ungultigen Handles oder der Aufruf einer nicht vom Kana
unterstiitzten Datenfunktion (z.B. max_read channel_uchar fir
Blockkanal) zum Absturz des CPU-Moduls fihren.

level: Gibt an, wie streng die Bibliothek Fehler abprifen soll:
0: In den Geschwindigkeits-kritischen Funktionen wird
auf die Uberpriifung der Ubergabeparameter ver-
zichtet.

10:  Die strengst mdgliche Fehlerprifung wird vorge-
nommen (default-Einstel lung).

1..9: zur Zeit reserviert.




Notizen
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7. Treiber software fur OsX

7.1. Display-Grafiktreiber

7.1.1. Allgemenes

Das OsX-Programm OSXTXTKB.EXE dient neben der Textausgabe und
Ansteuerung der Tastatur zusétzlich zur Grafikansteuerung der Displays Hitachi
SX16H003-ZZA und Sharp LQ057Q3DC02.

Zur Nutzung der nachfolgend aufgelisteten Funktionen muss der Treber
OSXTXTKB.EXE installiert sein und die Bibliothek OSXGRAPH.LIB und die
Header-Datei OSX GRAPH.H in das OsX-Echtzeitprogramm eingebunden werden.

Die linke obere Ecke des Displays hat die Koordinaten X=0 ,Y=0. Die rechte untere
Ecke des Sharp Displays hat die Koordinaten X=319, Y=239. Die rechte untere Ecke
des Hitachi Displays hat die Koordinaten X=639, Y =2309.

Der Treiber OSXTXTKB.EXE hat die Programmnummer A002h. Die Installation
mit einer .INS-Datei:

MAXINST file="osxtxtkb.exe® no=A002 task=3f0 tasktype=MAX NI TASK
autoinit

Ubersicht der verfiigbaren Funktionen:

max_init_graphic Grafik-Initialisierung
max_set pen color Setze-Stift-Farbe
max_draw_pixel Zeichne-Bildpunkte
max_draw line Zeichne-Linie
max_draw_rectangle Zeichne-Rechteck
max_fill _rectangle Fulle-Rechteck
max_draw_dlipse Zeichne-Ellipse
max_fill_ellipse Fulle-Ellipse
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Ubersicht der verfiigbaren Funktionen:

max_set_front

Setze-Schrifttyp

max_draw_text

Schreibe-Text

max_set brush_color

Setze-Pinsal-Farbe

max_plot_pixel

Zeichne-Bildpunkte

max_plot_line

Zeichne-Linie

max_plot_box / max_plot filled box

Zeichne-Rechteck

max_plot_ellipse/ max_plot_filled ellipse

Zeichne-Ellipse

max_plot_text

Zeichne-Text
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7.1.2. Funktionen

max_init_graphic Grafik-Initialisierung

C MAX_ERROR max_init_graphic(MAXMODHND hModule,
USHORT usDisplayType, USHORT usDisplayMode, USHORT
uskH ags)

Funktion |Diese Funktion fuhrt die Initialisierung des Displays durch. Sie muss
vor alen anderen Grafik-Funktionen aufgerufen werden.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.

usDisplayType Verwendetes Display. Bisher werden das
Hitachi-Display SX16HO003-ZZA (640*240)
und das Sharp-Display LQO057Q3DC02
(320%240) unterstitzt. Hiefir sind zwel
Konstanten definiert:

HITACHI_SX16H003ZZA_DISPLAY
SHARP_LQ057Q3DC02_DISPLAY

usDisplayMode Hier wird definiert, ob das Display in den
Grafik-Modus oder Text-Modus geschaltet
werden soll:

GRAPHIC_MODE
TEXT_MODE

Fir die weiteren Grafikfunktionen muss das
Display in den Grafik-Modus geschaltet
werden.

usHags Reservierter Parameter. Muss O gesetzt sein!
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max set pen color

Setze-Stift-Farbe

C max_set_pen colorf(MAXMODHND hModule, UCHAR ucRed,
UCHAR ucGreen, UCHAR ucBlue)

Funktion |Setzt die Farbe des Stiftes. Dieser wird fur ale weiteren
Grafikfunktionen verwendet.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

ucRed Rot-Anteil
ucGreen Griun-Anteil
ucBlue Blau-Anteil
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max draw pixel Zeichne-Bildpunkt
C max_draw_pixel(MAXMODHND  hModule, USHORT  usX,
USHORT usY)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich, einzelne Bildpunkte mit der
aktuellen Farbe des Stiftes zu setzen.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
usX X-Koordinate

usy Y -Koordinate
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max draw line

Zeichne-Linie

C max_draw_Iing(MAXMODHND  hModule, USHORT  usX1,
USHORT usY 1, USHORT usX2, USHORT usY 2)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es mdglich, eine Linie zwischen zwel
Punkten zu zeichnen. Die Linie hat dabel die Farbe des aktuellen
Stiftes.

Parameter |hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

usxX1l X-Koordinate Startpunkt
usY1 Y -Koordinate Startpunkt
usx?2 X-Koordinate Endpunkt
usy 2 Y -Koordinate Endpunkt
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max draw rectangle Zeichne-Rechteck

C max_draw_rectangle(MAXMODHND hModule, USHORT usX,
USHORT usY, USHORT usWidth, USHORT usHeight)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es mdglich, ein Rechteck zu zeichnen.
Die Linie hat dabel die Farbe des aktuellen Stiftes.

Parameter |hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
usX X-Koordinate der linken oberen Ecke
usy Y -Koordinate Startpunkt linken oberen Ecke
uswidth Breite des Rechtecks
usHeight Hohe des Rechtecks
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max fill rectangle

Fulle-Rechteck

C max_fill_rectangle(MAXMODHND hModule, USHORT  usX,
USHORT usY, USHORT usWidth, USHORT usHeight)

Funktion | Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich, ein Rechteck mit der Farbe
des aktuellen Stiftes auszufillen.

Parameter |hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

usX X-Koordinate der linken oberen Ecke
usy Y -Koordinate Startpunkt linken oberen Ecke
usWidth Breite des Rechtecks
usHeight Hohe des Rechtecks
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max draw dlipse Zeichne-Ellipse

C max_draw_ellipsg(MAXMODHND  hModule, USHORT  usX,
USHORT usY, USHORT usWidth, USHORT usHeight)

Funktion | Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich, eine Ellipse zu zeichnen. Die
Linie hat dabei die Farbe des aktuellen Stiftes.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
usX X-Koordinate der linken oberen Ecke des

Rechtecks, das die Ellipse umschlief}

usy Y-Koordinate der linken oberen Ecke des
Rechtecks, das die Ellipse umschlief3t

usWidth Breite des Rechtecks, das die Ellipse
umschlief¥

usHeight Hohe des Rechtecks, das die Ellipse umschlief3t
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max fill ellipse

Fulle-Ellipse

C max_fill_ellipseg(MAXMODHND hModule, USHORT usX, USHORT
usY, USHORT usWidth, USHORT usHeight)
Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich, eine Ellipse mit der Farbe des
aktuellen Stiftes auszufullen.
Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
usX X-Koordinate der linken oberen Ecke des
Rechtecks, das die Ellipse umschlief}
usy Y-Koordinate der linken oberen Ecke des
Rechtecks, das die Ellipse umschlief3t
usWidth Breite des Rechtecks, das die Ellipse
umschlief3t
usHeight Hohe des Rechtecks, das die Ellipse umschlief3t




Treibersoftware fir OsX Display-Grafiktreiber 7-11

max set font Setze-Schrifttyp

C max_set font(MAXMODHND hModule, USHORT usFontName,
USHORT usFontStyle, USHORT usFontSize)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es mdglich, eine Schrift fur die Ausgabe
von Text festzulegen.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.

usFontName FONT_MONOSPACED

usFontStyle FONT STYLE PLAIN

usFontSize Fur die Ausgabe von Text stehen momentan
drei Schriftgrof3en zur Verfligung:

FONT 8 8 (8*8 Pixel)
FONT 8 12 (8* 12 Pixel)
FONT 8 14 (8* 14 Pixel)




7-12 Treibersoftware fiir OsX

Display-Grafiktreiber

max draw

text

Schrelbe-Text

max_draw_text(MAXMODHND hModule, USHORT usX, USHORT
usY, CHAR* pcText, USHORT usSize)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich, Text mit der aktuellen
Schriftart auszugeben. Der Text hat die Farbe des ausgewéhlten
Stiftes.
Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
usX X-Koordinate der linken oberen Ecke
usy Y -Koordinate linken oberen Ecke
pcText Text der ausgegeben werden soll (maximal 200
Zeichen).
usSize Anzahl der Textzeichen (maximal 200).
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max set brush color Setze-Pinsa-Farbe

C max_set_brush_color(MAXMODHND hModule, UCHAR ucRed,
UCHAR ucGreen, UCHAR ucBlue)

Funktion |Setzt die Farbe des Pinsels.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls, auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
ucRed Rot
ucGreen Grin
ucBlue Blau
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max plot pixe

Zeichne-Bildpunkt

C max_plot_pixel(MAXMODHND hModule, USHORT usX, USHORT
usY, ULONG ulColour)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich einzelne Bildpunkte des
Displays zu setzen.

Parameter |hModule Handle des CPU-Moduls auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

usX X-Koordinate
usy Y -Koordinate
ulColour Farbe des Punktes.
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max plot line

Zeichne-Linie

C max_plot_ling(MAXMODHND hModule, USHORT usX1, USHORT
usY1l, USHORT usX?2, USHORT usY 2, ULONG ulColour)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es méglich eine Linie zwischen zwei
Punkten zu zeichnen.

Parameter |hModule Handle des CPU-Moduls auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

usxX1 X-Koordinate Startpunkt
usyl Y -Koordinate Startpunkt
usx?2 X-Koordinate Endpunkt
usy 2 Y -Koordinate Endpunkt

ulColour

Farbeder Linie.
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max plot box / max plot filled box Zeichne-Rechteck

max_plot_ box(MAXMODHND hModule, USHORT usX1, USHORT
usY 1, USHORT usX2, USHORT usY 2, ULONG ulColour)

max_plot_filled box(MAXMODHND hModule, USHORT usX1,
USHORT usY 1, USHORT usX2, USHORT usY 2, ULONG ulColour)

Funktion | Mit Hilfe dieser Funktion ist es mdglich ein Rechteck (nicht ausgefllt
oder ausgefllt) zu zeichnen.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

usX1 X-Koordinate der linken oberen Ecke
usyl Y -Koordinate Startpunkt linken oberen Ecke
usx?2 X-Koordinate der rechten unteren Ecke.
usy 2 Y -Koordinate der rechten unteren Ecke.

ulColour

Farbe des Rechtecks.
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max plot dlipse/ max plot filled €lipse Zeichne-Ellipse

C max_plot_ellipse(MAXMODHND  hModule, USHORT  usX,
USHORT usY, USHORT usXDiameter, USHORT usY Diameter,
ULONG ulColour)

max_plot_filled_ellipsgMAXMODHND hModule, USHORT usX,
USHORT usY, USHORT usXDiameter, USHORT usY Diameter,
UL ONG ulColour)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich eine Ellipse (nicht ausgefillt
oder ausgefllt) zu zeichnen.

Parameter |hModule Handle des CPU-Moduls auf dem die Treiber-
Task installiert ist.
usX X-Koordinate der linken oberen Ecke
usy Y -Koordinate linken oberen Ecke
usXDiameter X-Durchmesser der Ellipse.
usY Diameter Y -Durchmesser der Ellipse.
ulColour Farbe der Ellipse.
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max plot text

Zeichne-Text

C max_plot_text(MAXMODHND hModule, USHORT usX, USHORT
usY, USHORT usFont, ULONG ulForeColour, ULONG
ulBackColour, CHAR* pcText, USHORT usSize)

Funktion |Mit Hilfe dieser Funktion ist es moglich Text auszugeben.

Parameter | hModule Handle des CPU-Moduls auf dem die Treiber-

Task installiert ist.

usX X-Koordinate der linken oberen Ecke

usY Y -Koordinate linken oberen Ecke

usFont Fur die Ausgabe von Text stehen momentan
drei verschiedene Schriftarten (8, 12 und 14
Punkte) zur Verflgung:
FONT_8
FONT 12
FONT 14

ul ForeCol our Textfarbe

ulBackColour Hintergrundfarbe

pcText Text der ausgegeben werden soll (maximal 200
Zeichen).

usSize Anzahl der Textzeichen (maximal 200).
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7.2. Display-Text und XT-Tastatur Treiber

Das OsX-Programm OSXTXTKB.EXE dient zur Textausgabe auf dem Display (Typ
Hitachi SX16H003-ZZA) und zur Ansteuerung einer XT-Tastatur.

Das Programm ermdglicht die Benutzung folgender Standard-Bibliotheksfunktionen
von Borland C++ fir die Textausgabe:

gotoxy, textcolor, textbackground, textattr, highvideo, lowvideo, normvideo, wherex,
wherey, clrscr, cprintf.

Zusétzlich werden 2 Funktionen fur die Tastaturabfrage zur Verfiigung gestellt:
kbhit und getch.

Alle aufgezéhlten Funktionen sind in conio.h deklariert. Um diese in
OSXTXTKB.EXE redlisierten Funktionen zu benutzen, missen Sie die Importdatei
TXTKB.OBJin Ihr Projekt einfiigen.

Bei der Benutzung von getch() ist zu beachten, dass die Funktion im Unterschied zur
DOS-Funktion nicht auf ein Zeichen von der Tastatur wartet. Dies wirde der
Philosophie des Betriebssystems OsX widersprechen. Sie sollte also nur aufgerufen
werden, wenn kbhit() zuvor einen Wert <> 0 zurlickgegeben hat. Wird getch()
aufgerufen, wenn sich kein Zeichen im Tastaturpuffer befindet, wird O
zurtickgegeben.

Hinwels: Zur Benutzung der Tastaturfunktionen muss OSXTXTKB.EXE als Il-
Task unter Interrupt 79h installiert werden!

| nstallation der Task OSXTXTKB.EXE

Bevor andere OsX-Tasks die Text- und Tastaturfunktionen von OSXTXTKB.EXE
nutzen konnen, muss OSXTXTKB.EXE installiert, parametriert und gestartet
werden. Dies kann mit Hilfe einer Installationsdatei oder in einem PC-Programm
durchgefhrt werden.

Einstellbar sind die Zeichengrof3e und der Display-Kontrast und die Helligkeit der
Hintergrundbel euchtung.

Die Zeichengrofde wird in Parameter 12 (WORD) der Task OSXTXTKB.EXE vor
Aufruf der Startprozedur (Prozedur 2) eingestellt. Mogliche Werte sind: 8, 12, 14, 16,
18, 24. Als Default-Wert ist 8 eingestellt.

Die Kontrastspannung fur das Display wird in Parameter 8 (WORD) eingestellt. Der
Wertebereich ist O (niedrigster Kontrast) — fffh (starkster Kontrast). Default-Wert ist
cO0h.
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Die Helligkeit der Hintergrundbeleuchtung wird in Parameter 10 (WORD)
eingestellt. Der Wertebereich ist O-fffh. Default-Wert ist 0. Hohere Werte bedeuten
geringere Helligkeit.

Die Werte aus Parameter 8 und 10 werden zundchst in der Startprozedur eingestellt.
Sollen die Werte nachtréglich verandert werden, muss nach Einstellen der Parameter
die Prozedur 4 der Task aufgerufen werden.

Die Tastaturfunktionen sind nur verfigbar, wenn OSXTXTKB.EXE as |1-Task unter
Interrupt 79h instaliert wird. Andernfalls geben kbhit() und getch() stets O zuriick.

Beispid fur die Instalation aus einer .INS-Datei:

; Task installieren

MAXI NST fil e="osxt xt kb. exe" no=A002 task=03f0 tasktype=MAX_|II_TASK irqg=79
aut oi ni t

; Zei chengrdfRe 16 einstellen

MAXPAR t ask=03f 0 start=000c para=10 00

; Startprozedur aufrufen

MAXPROC t ask=03f 0 proc=0002

Prozeduren und Funktionen der Task OSXTXTKB.EXE
Prozedur O:

Hauptprozedur, dient als Interrupt-Handler fir die Tastatur, sofern die Task als |-
Task installiert wird

Prozedur 1:

Autolnit: Initialisierung der OsX-Bibliothek und der Taskparameter. Muss nach der
Installation vor alen anderen Aufrufen ausgefuhrt werden (kann beim Installieren
automatisch ausgefuhrt werden).

Prozedur 2:

Startprozedur: Initialisiert die Grafik- und Tastaturfunktionen, stellt Kontrast und
Helligkeit ein.

Prozedur 3.

Stop-Prozedur: Schaltet Grafik und Tastatur aus

Prozedur 4.

Ubernahme der Veranderung von Kontrast und Helligkeit (Parameter 8 und 10)
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Funktion 5:

Textausgabe auf dem Display an der aktuellen Cursor-Position mit den aktuellen
Text-Attributen

Daten HIN: nullterminierter String

Lange HIN: String-Lange inkl. Nullterminierung

Daten ZURUCK: keine

Lange ZURUCK: 0

Funktion 6:
Einstellen der Textattribute und der Cursorposition fur Textausgabe mit Funktion 5.
Parameter:

Daten HIN:

struct _ATTRI BUTES

{
USHORT usX; /1 OxFFFF: Cursorposition wird nicht verandert

/1 sonst: Cursor wird auf Position usX usY gesetzt
USHORT usY; /1 nur ausgewertet, wenn usX != OxFFFF
USHORT usAttr; /] OXFFFF: Textattribute nicht &andern
/] sonst: Textattribute
/1 Bit 7: BLINK
/1 Bits 6-4: Hi nt er gr undf ar be
/1 Bits 3-0: Vor der gr undf ar be
/1 entspr. den Definitionen in graphics.h
(Borland C
USHORT usC r; /1 1: Bildschirmwi rd gel 6scht

b
Lange HIN: 8

Daten ZURUCK: keine
LangeZURUCK: 0

Parameter der Task OSXTXTKB.EXE
Nr. Typ Zugr. Init Bedeutung

8 WORD (2) R/W  0COOh Kontrasteinstellung fir das Display,
Wertebereich: 0-Offfh

10 WORD((2 RW O Helligkeit der  Hintergrundbel euchtung,
Wertebereich:  0-Offfh. HGhere Werte
bedeuten geringere Helligkeit.

12 WORD((2) RW 8 Zeichenhohe (Pixel) des verwendeten Fonts

14 WORD () RW 1 Display-Typ 1 = Hitachi SX16H003-ZZA
2 = Sharp LQ057Q3DC02
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7.3. Touch-Screen

Das OsX-Programm OSXTOUCH.EXE steuert den Touchscreen-Controller fir das
Hitachi-Display auf dem X-KIT-3.

Das Programm unterstiitzt 3 Betriebsarten:
» Normalbetrieb: Nutzung der Touchscreen-Funktionalitét in OsX-Tasks

o Kalibrierbetrieb: Es wird zundchst oben links auf dem Display ein Kreuz
eingeblendet. Der Benutzer muss dieses mit einem Stift berihren. Das Kreuz wird
daraufhin unten links eingeblendet. Nach Bertihren dieses Kreuzes werden neue
Kalibrierdaten errechnet und der Kalibrierbetrieb wird beendet.

o Testbetrieb: Zeichnen mit dem Stift auf dem Display
Installation der Task OSXTOUCH.EXE

Bevor andere OsX-Tasks die Touchscreen-Funktionen nutzen koénnen, muss
OSXTOUCH.EXE installiert, parametriert und gestartet werden. Dies kann mit Hilfe
einer Installationsdatei oder in einem PC-Programm durchgeftihrt werden.

Einstellbar sind die Kalibrierwerte, der Display-Kontrast und die Helligkeit der
Hintergrundbel euchtung.

Bel der Initialiserung des Programms werden zundchst Standard-Kalibrierwerte
benutzt. Diese kdnnen durch Zugriff auf den Parameterbereich vor dem Start der
Task Uberschrieben werden.

Beispid fur die Installation aus einer .INS-Datei:

; Task installieren

MAXI NST fil e="osxtouch. exe" no=30a task=03f1 tasktype=MAX NI _TASK autoi nit
; Kalibrierdaten eintragen

MAXPAR t ask=03f1 start=000a 99 01 68 Oe 47 Oc 6b 03

; Task starten

MAXPROC t ask=03f 1 proc=0002
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Prozeduren der Task OSXTOUCH.EXE

Prozedur O:

Hauptprozedur, bedient Service-Anforderungen des Touchscreen-Controllers
Prozedur 1.

Autolnit: Initialisierung der OsX-Bibliothek und der Taskparameter. Muss nach der
Installation vor allen anderen Aufrufen ausgefthrt werden.

Prozedur 2:
Startprozedur: Startet die Touchscreen-Task im Normalbetrieb
Prozedur 3:

Stop-Prozedur: Beendet die Auswertung der Touchscreen-Daten. Falls der
Grafikbetrieb aktiviert wurde, wird das Display abgeschaltet.

Prozedur 4:

Startet die Kalibrierprozedur. Nach Abschluss der Kalibrierung kénnen die neuen
Kalibrierdaten aus den Parametern 10-17 ausgel esen werden.

Prozedur 5:
Zeichnen auf dem Display
Prozedur 6:

Display im Grafikmodus initialisieren, ohne die Betriebsart der Touchscreen-Task zu
andern. Diese Prozedur kann zur Grafikcontroller-Initialisierung verwendet werden,
wenn das Display aus einer anderen OsX-Task im Grafikmodus verwendet werden
soll. Die Adresse des Frame-Buffers steht im Parameterbereich der Task.

Prozedur 7:
Grafikmodus abschalten, falls er durch Prozedur 4, 5 oder 6 aktiviert wurde

Nutzen der Touchscreen-Funktionalitat in anderen OsX-Tasks

Wenn die Touchscreen-Task im Normalbetrieb l&uft, kdnnen andere Tasks den
aktuellen Zustand des Touch-Pens im Parameterbereich abfragen. Der Zustand des
Stifts (gedruickt oder nicht gedriickt) steht in Parameter 0, die Koordinaten (X und Y)
stehen in den Parametern 2 und 4. Die Koordinaten sind nur giiltig, wenn Parameter O
=1ist!
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Direkter Zugriff auf den Framebuffer im Grafikbetrieb

Fir Anwendungen, die durch direkten Schreibzugriff auf den Framebuffer Grafik
darstellen sollen, konnen die Prozeduren 6 und 7 verwendet werden, um den
Grafikcontroller zu bedienen. Aus dem Parameterbereich kann die Startadresse des
Framebuffers ausgelesen werden. Das erste Byte im Framebuffer stellt die beiden
Pixel links oben auf dem Display dar, wobei das linke Pixel in den 4 hoherwertigen
Bits gespeichert wird. Es sind 16 Farbwerte pro Pixel moglich. Das Display hat eine
Auflésung von 640x240 Punkten. Eine Zeile im Display umfasst 320 Bytes. Der
gesamte Framebuffer ist 76800 Bytes lang.

Kalibrierdaten

Gerétespezifische Kalibrierdaten kénnen mit Hilfe der Prozedur 4 ermittelt werden.
Nach Abschluss der Kalibrierprozedur werden diese im Parameterbereich der Task
abgelegt. Die Kalibrierdaten werden derzeit noch nicht im nichtfllchtigen Speicher
abgelegt. Deshalb muss sich eine andere OsX-Task oder der PC um die Verwaltung
dieser Daten kimmern. Sinnvollerweise sollten die Daten nach Ausfihren der
Kalibrierprozedur ausgel esen und zwischengespeichert werden.

Um die zwischengespei cherten Kalibrierdaten spéter wiederzuverwenden, miissen sie
vor Aufruf der Startprozedur in den Parameterbereich eingetragen werden.
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Parameter der Touchscreen-Task

Nr. Typ Zugr. Init Bedeutung
0 WORD (2) R Status des Touch-Pen: 0O: nicht gedrickt
1: gedrtickt

2 WORD (2) R X-Koordinate des Stifts nur gultig, wenn
Parameter 0 == 1!

4  WORD (2) R Y-Koordinate des Stifts nur gultig, wenn
Parameter 0 == 1!

10 8Byte R/W Kalibrierdaten

34  WORD (2 R/W  0COOh Kontrasteinstellung fur das Display,
Wertebereich: 0-Offfh

36 WORD (2) RW 0 Helligkeit der Hintergrundbeleuchtung,
Wertebereich:  0-Offfh. HoOhere Werte
bedeuten geringere Helligkeit.

38 DWORD@#4) R - Phys. Adresse des Framebuffers im
Grafikbetrieb
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7.4. Softwarefir PCMCIA-Karten

Diese Softwarewird in Application Notes beschrieben.
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7.5. FAT-Dateisystem fur PCM CIA- bzw. Compact-Flash-Karten
an einem MAX-PC

Im folgenden wird die Verwendung des Treiberprogramms OSXFAT16 beschrieben.
Damit konnen Dateien von einem MAX-PC auf eine PCMCIA- bzw. Compact-Flash
Speicherkarte geschrieben bzw. davon gelesen werden, die an einer der beiden
PCMCIA-Schnittstellen eines MAX-PC angeschlossen ist. Fur Evaluierungszwecke
kann das Programm z.B. auf dem X-KIT-3 ausprobiert werden.

Verwendet wird das von MS-DOS bekannte FAT 16-Datei system.

Das Treiber-Programm ermoglicht alle Ublichen Datei-Operationen, wie z.B.
Anlegen, Lesen, Schreiben, Datel-Informationen ermitteln usw. Dazu durfen jedoch
nicht die Standard-Stream-Funktionen der Compiler-Bibliotheken verwendet werden
wie z.B. fopen, fread usw. Die Schnittstelle besteht statt dessen aus einer Reihe von
aufrufbaren Funktionen (s.u.).

Karteninformationen kdnnen abgefragt und eine Karte mit FAT16 formatiert werden.

Das Einstecken bzw. Entfernen einer Karte wird selbststéndig erkannt und behandelt.
Zusétzlich kann das Anwenderprogramm mittels einer Callback-Funktion dartber
benachrichtigt werden.

Mit dem Trelberprogramm kdnnen Unterverzeichnisse in  beliebiger
Verschachtelungstiefe verwaltet werden. Alle Datei-bezogenen Funktionen kénnen
auf Datelen in Unterverzeichnissen genauso wie auf solche im Hauptverzeichnis
angewendet werden. Gegenuiber anderen FAT 16-Implementierungen gibt es folgende
Einschrankung:

Jedes Unterverzeichnis darf maximal nur die Anzahl der im Hauptverzeichnis
erlaubten Dateien enthalten. Diese kann mit Funktion 12 ermittelt werden. Dabei ist
zu berticksichtigen, dass jedes Unterverzeichnis immer 2 System-Dateien (,,.“ und
.- ) enthdt. Ein Unterverzeichnis wird in jedem Fall als ein Verzeichnisaintrag in
seinem Basisverzeichnis gezéhlt.

Enthdt eine Karte in einem Unterverzeichnis mehr Dateien bzw. Unterverzeichnisse
as erlaubt, so wird nur die maxima erlaubte Zahl dargestellt bzw. vom
Treiberprogramm verwaltet.

Weliterhin erlauben die Funktionen in der derzeitigen Version des Treiberprogramms
keine verschachtelten Verzeichnisnamen, wie z.B. subdirl\subdir2\subdir3. Es darf
nur jeweils ein Verzeichnisname mit jedem Funktionsaufruf angegeben werden.
Damit also in vorgenanntem Beispiel von subdirl zu subdir3 gewechselt werden
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kann, muss Funktion 17 zweimal aufgerufen werden, zunachst mit dem Argument
subdir2 und anschlief3end mit subdir3.

Fur die Suche nach einer Datel missen die Dateien der Reihe nach untersucht
werden, da z.Zt. keine Suchfunktionen wie z.B. findfirst und findnext zur Verfigung
stehen.

7.5.1. Installation des Treiber programms

Das Treiber-Programm hat den Namen OSXFAT16.EXE und die Programm
Nummer AOOEh. Die Installation erfolgt z.B. mit folgender INS-Datei:

MAXRESET boar d=0
MAXCONNECTCPU boar d=0 sl ot=1 | ayer=0
MAXI NST fil e="osxfat 16. exe" no=a00e task=65 tasktype=MAX_NI _TASK aut oi nit

Das Treiberprogramm darf nur einmal installiert werden. Die Autolnit-Prozedur
muss aufgerufen werden. Das Programm kann entweder als NI-oder [1-Task (dann
unter IRQ 97h) installiert werden. Beide M dglichkeiten unterscheiden sich durch die
Art, wie ein Medien-Wechseal erkannt und behandelt wird: Die NI-Task entdeckt den
Medienwechsal durch Abfragen (Polling) der Schnittstelle im Hintergrund, die |1-
Task reagiert sofort auf den ausgel Osten Interrupt.

Bei einem Medienwechsel werden im Treiberprogramm umfangreiche Aktionen
ausgefuhrt. Diese nehmen u.U. mehrere Sekunden in Anspruch. Ist das
Treiberprogramm as Il1-Task installiert, kommen wéahrend dieser Aktionen keine
anderen Tasks an die Reihe. Dies ist nur in Ausnamefdlen akzeptabel, so dass
empfohlen wird, das Programm als NI-Task zu instalieren. In diesem Fall wird das
Echtzeitverhalten durch Medienwechsel nur geringftigig beeinfluft.

7.5.2. Hinweise zur Verwendung

Fir PCMCIA- bzw. Compact-Flash-Karten in Slot A braucht die Funktion fir die
Karteninitialisierung (Funktion Nr. 2) nicht aufgerufen zu werden. Das
Treiberprogramm erkennt fir diese Schnittstelle automatisch das Vorhandensein
einer Karte und fuhrt die erforderlichen Aktionen selbsttétig durch.

Slot B kann nicht uneingeschrénkt verwendet werden. Auf dem MAX-PC werden
CPU-Resourcen von PCMCIA-Sot B, dem Parallelport und einigen Universal- Ein-
/Ausgangen (GPIO21 bis GPIO31) gemeinsam genutzt. Nur eine der 3 Funktionen
kann verwendet werden. Um Slot B zu nutzen, ist der Aufruf von Funktion 2 bei
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eingesteckter Karte einmalig erforderlich. Erst dadurch wird Slot B initiaisiert und
aktiviert. Die parallele Schnittstelle und GPIO21 bis GPIO31 stehen damit nicht mehr
zur Verfiigung (s. auch Application Note ANO8L).

Durch eine Semaphore pro PCMCIA-Slot ist das Programm Multi-Tasking fahig.
Greift eine Task auf eine Karte zu, wahrend bereits ein Zugriff durch eine andere
Task lauft, liefert die aufgerufene Funktion den Fehler ERR_SEMAPHORE BUSY.
Der Zugriff muss zu einem spéteren Zeitpunkt wiederholt werden.

7.5.3. Aufruf der Funktionen des Treiber programms

Die Schnittstelle des Treiber-Programms besteht aus einer Reihe von Funktionen, die
aus Anwenderprogrammen heraus aufgerufen werden kénnen. Im folgenden ist diese
Schnittstelle detailliert beschrieben. Dabei sind fur jede Funktion die folgenden
Parameter aufgefuhrt:

* insize Anzahl der Bytes, die der Funktion (in indata) Ubergeben werden
« indata Zeiger auf die Ubergabeparameter
e outsize Anzahl der Bytes, die die Funktion (in outdata) zurtickgeben soll
e outdata Zeiger auf die Rickgabeparameter

Der Funktionsaufruf sieht wie folgt aus:

Error = max_call _func (hCpuMddul, usTask, usFuncti on,
& nsi ze, & ndat a,
&out si ze, &outdata);

Dabei sind indata und outdata jeweils USHORT Variable. In usFuncti on ist die
bel der folgenden Funktionsbeschreibung angegebene Nummer anzugeben. Es wird
immer zurtickgeliefert, ob die Funktion erfolgreich ausgeftihrt werden konnte.

MAX-PCs bieten die Mdglichkeit, zwet PCMCIA- bzw. Compact-Flash-Karten
anzuschlief3en, so dass es beim Aufruf einiger Funktionen erforderlich ist, zu
spezifizieren, welche Schnittstelle angesprochen werden soll. Zuldssige Werte sind O
und 1 fir die Schnittstellen A und B.

Ist bei einem Funktionsaufruf keine Karte eingesteckt, wird die Fehlermeldung
ERR_DEVICE _NOT_AVAILABLE bzw. bei solchen Funktionen, die ein Datei-
Handle tbergeben bekommen, ERR_INVALID_HANDLE zurlick gegeben.
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7.5.4. Beschreibung der Funktionen des Treiber programms

Prozedur O Status-Routine

Diese Prozedur darf nicht durch das Anwenderprogramm aufgerufen werden. Sie
uberwacht an beiden Schnittstellen des PCMCIA-Controllers, ob ein Kartenwechsel
stattgefunden hat. Je nach Installation der Task geschieht das Interrupt-gesteuert oder
im Polling-Betrieb.

Prozedur 1 Programm-Initialiserung

Diese Prozedur fuhrt die Basis-Initialisierung durch. Sie muss beim Installieren durch
das autoinit-Flag einmal automatisch aufgerufen werden. Anschliessend darf sie nicht
noch einmal aufgerufen werden. Da die Prozedur keinen Fehler zurtickliefern kann,
werden eventuell auftretende Fehler im Parameter O der Task als USHORT-Wert
gespeichert.

Funktion 2 Karten-Initialisierung

Diese Funktion muss fir Schnittstelle B einmal im Anschluss an die Installation
aufgerufen werden (mit einsteckender Karte). Fur Schnittstelle A ist der Aufruf nicht
erforderlich.

insize 2
indata  Schnittstelle (O oder 1)
outsize 0
outdata -

Funktion 3 Datel 6ffnen

Mit dieser Funktion 6ffnet man eine Datei. Als Ergebnis erhdt man ein Handle
zurtick, das man fir den anschlief3enden Zugriff auf die Datei bendtigt.

Nur eine begrenzte Anzahl von Dateien darf gleichzeitig gedffnet sein. Die maximale
Zahl kann aus dem Task-Parameter 4 (als UCHAR) ausgelesen werden (z.Zt. 16).
Wird diese Zahl erreicht, mussen vor dem erneuten Aufruf dieser Funktion zundchst
Dateien geschlossen werden.

insize  sizeof (MAX_FILE_OPEN_TYPE)
indata  Variable des Typs MAX_FILE_OPEN_TYPE

outsize 4
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outdata Handle fur die Datei. Dieses wird fir alle anschlief3enden Dateioperationen
bendtigt.

Der Datentyp MAX_FILE OPEN_TYPE ist wiefolgt aufgebaut:

acName char[80] Dateiname as nullterminierter ASCII-String. Dieser muss der
DOS-Konvention entsprechen, d.h. der Name darf max. 8
Zeichen lang sein mit max. 3 Zeichen Erweiterung. Um zu
kennzeichnen, auf welcher Karte die Datel gedffnet werden
soll, kann der Laufwerkbuchstabe gefolgt von einem
Doppelpunkt as erstes angegeben werden. Beispiel:
a\messdata. 123 6ffnet die Datei , messdata.123' auf Laufwerk
A (entspricht Schnittstelle 0). Wird kein Laufwerk angegeben,
wird default-maliig Schnittstelle O verwendet. Langere Namen
werden einfach nach 8 Zeichen abgeschnitten.

usMode USHORT Festlegung von Eingenschaften fur das Offnen und den
spéteren Zugriff auf die Datei

0: die Datei wird im Hauptverzeichnis angelegt bzw. wenn
dort eine Datel mit dem angegebenen Namen bereits existiert,
wird diese gedffnet. Der Schreibzeiger wird auf das Ende der
Datel gesetzt (d.h. Schreiben bedeutet dann, an das Ende der
Datel anhéngen).

#0: Zur Zeit nicht erlaubt.

Beispid:

MAX_FI LE_OPEN_TYPE rcFil e;

si zeof (MAX_FI LE_OPEN_TYPE) ;
si zeof (ULONG) ;

I nsi ze
Qut si ze

rcFil e.usMde = 0;

strcpy (rcFile.acNane, ,testfile.bi