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2 9. -CANi (Typ 64) Funktionsbeschreibung

Funktionsbeschreibung

Das S-Link SL-CANi dient zur Ankopplung der Multi-COM an ein CAN-Bus-
Netzwerk. Es besitzt folgende Funktionseinheiten und Eigenschaften:

CAN-Bus-Controller Intel 82527 fur die unteren beiden Schichten des CAN-
Protokolls. Dieser stellt die Dienste 'Senden von Daten' (Data-Frame), 'Anfordern
von Daten' (Remote-Frame) und 'Empfangen von Daten' zur Verfligung.

Galvanisch getrennte physikalische Schnittstelle zum CAN-Bus entsprechend
ISO/DIS 11898 Standard

Unterstutzt CAN-Spezifikationen 2.0 A und 2.0 B (11- und 29-Bit-ldentifier)
Ubertragungsgeschwindigkeiten von 6,5 kBit/s bis 1 MBit/s einstellbar
Bit-Timing-Parameter frei konfigurierbar

Automatische Fehlererkennung durch den CAN-Controller on-board

Full-CAN-Funktionalitat, d.h. die Multi-COM Karte muf3 nur auf die Busnach-
richten reagieren, die flr die jeweilige Anwendung von Interesse sind

Galvanisch getrennte +5V stehen tber den Anschlu3stecker auch anderen Busteil-
nehmern zur Verfigung

CAN-Bus-AbschluBwiderstand per Software zuschaltbar
EEPROM zur Speicherung von Initialisierungs- und Konfigurationsdaten
LED flr Testzwecke

Ansprechen des S-Links tber mitgeliefertes Treiberprogramm
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Der CAN-Bus

Ein CAN-Bus-Netzwerk ist ein Bussystem, bel dem mehrere Teilnehmer den Bus
gleichzeitig anfordern kdnnen. Ein Teilnehmer sendet eine Nachricht, alle anderen
Teilnehmer héren diese Nachricht mit und entscheiden dann selbst, ob diese fir sie
von Interesse ist oder nicht. Eine gesendete Nachricht kann sowohl Daten an andere
Teilnehmer verschicken als auch Daten eines anderen Teilnehmers anfordern.

Die Daten werden hierbei immer zusammen mit einem CAN-Identifier, der im fol-
genden als ID bezeichnet wird, auf dem CAN-Bus verschickt. Die ID wird von an-
deren Teilnehmern als Kriterium verwendet, ob die Nachricht fir sie von Interesse
ist oder nicht. Weiterhin legt der Wert der ID die Prioritat der Nachricht auf dem
CAN-Bus fest. Wenn mehrere Nachrichten gleichzeitig gesendet werden, setzt sich
im zeitlichen Verlauf die Nachricht mit der kleinsten ID gegenltber den anderen
Nachrichten durch.

Alle erforderlichen Dienste zur Kommunikation tiber den CAN-Bus mit dem SL-
CANi werden durch das Treiberprogramm SL64TASK zur Verfligung gestellt. Das
Ansprechen dieses Treiberprogrammes erfolgt auf Hochsprachenebene mittels
geeigneter Bibliotheksfunktionen.

M essage-Obj ekte

Eine Uber den CAN-Bus verschickte Nachricht besteht immer aus maximal 8 Byte
Nutzdaten und der diesen Daten zugeordneten ID. Die Nutzdaten und die ID werden
zu einem Message-Objekt zusammengefal3t und vom Treiberprogramm SL64TASK
verwaltet.

Alle bendtigten Message-Objekte muissen md064 config msg_object
konfiguriert werden. Diese Funktion vergibt fur das konfigurierte Message-Objekt
eine eindeutige Objektnummer und Ubergibt sie lhrem Anwendungsprogramm als
Handle fir das Message-Objekt. Dieses Handle missen Sie allen Funktionen, die
sich auf dieses konfigurierte Message-Objekt beziehen, als Funktionsparameter
ubergeben.
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Bei der Konfiguration eines Message-Objekts ordnen Sie diesem eine eindeutige ID
zu. Hierbel sollten Sie folgendes beachten:

Die ID muf3 fur einen Busteilnehmer eindeutig sein, d.h. er darf sie hdochstens ei-
nem Nutzdatensatz zuordnen. Die ID kann jedoch von beliebig vielen Busteilneh-
mern verwendet werden.

Eine Nachricht darf nur einem Teilnehmer als aktiver Sender zugeordnet sein, d.h.
nur dieser eine Teilnehmer darf die der ID zugeordneten Nutzdaten auf dem Bus
versenden. Es kbnnen mehrere Busteilnehmer als Empfanger der Daten auftreten.

Das SL-CANi unterstitzt die CAN-Spezifikationen 2.0 A und 2.0 B. Es kann
somit sowohl 11-Bit-ldentifier als auch 29-Bit-lIdentifier verarbeiten.

Nicht alle auf dem Markt erhaltlichen CAN-Controller unterstitzen 29-Bit-lden-
tifier! Befinden sich solche Busteilnehmer im CAN-Netzwerk, wird es bei der
Verwendung von 29-Bit-ldentifiern zu Fehlern kommen. Verwenden Sie in die-
sem Fall 11-Bit-Identifier.

Alle Message-Objekte miussen dasselbe Identifier-Format verwenden. Es wird bei
der Konfiguration des S-Links festlegt (siehe EEPROM-Wort 14).

Ein als Sendeobjekt konfiguriertes Message-Objekt (durch Setzen des Flags
~3.064 _SEND) kann alsaktives (durch Setzen des FlagSL064 ACTIVE) oder/und

als passives (durch Setzen des Flag8.064 PASSVE) Sendeobjekt konfiguriert
werden:

Bei einem aktiven Sendeobjekt geben Sie den Zeitpunkt, wann das Message-Ob-
jekt Daten sendet, in lhrem Anwendungsprogramm durch Aufruf der Funktion
sl064 send_data selbst vor. In diesem Falle wird data-Frame auf dem CAN-

Bus verschickt.

Bei einem passiven Sendeobjekt wird der Zeitpunkt, wann das Message-Objekt
Daten sendet, von einem anderen Busteilnehmer, der von Ihrem Anwendungspro-
gramm Daten peiRemote-Frame anfordert, bestimmt. Das Treiberprogramm
SL64TASK sendeautomatisch die zu diesem Zeitpunkt gultigen Daten des passi-
ven Sendeobjekts durch Verschicken eines Data-Frames.

Die Ubergabe der zu sendenden Daten an das Message-Objekt erfolgt mit der
Funktionsl064_set_data.
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Ein as Empfangsobjekt konfiguriertes Message-Objekt (durch Nicht-Setzen des
Flags S9.064 SEND) kann als aktives (durch Setzen des Flags _S.064 ACTIVE)
oder/und als passives (durch Setzen des Flags S.064 PASSVE) Empfangsobjekt
konfiguriert werden:

» Be einem aktiven Empfangsobjekt geben Sie den Zeitpunkt, wann das Message-
Objekt Daten empfangt, in Inrem Anwendungsprogramm durch Aufruf der Funk-
tion sl064 send data request selbst vor. In diesem Falle werden Daten durch
Senden eineRemote-Frames von einem anderen Busteilnehmer angefordert.

Ein passives Empfangsobjekt empfangt Daten, ohne dal3 Sie diese in ihrem An-
wendungsprogramm speziell anfordern. Die Daten stammen von einem anderen
Busteilnehmer, der einen Data-Frame verschickt hat.

Die Ubernahme der empfangenen Daten vom Empfangsobjekt erfolgt mit der
Funktions064 get_data.

Die zu setzenden Flags sind durch bitweise OR-Verknipfung beliebig miteinander

kombinierbar. So kann z.B. durch Setzen der FI&664 SEND, S.064 ACTIVE
und_S.064 PASSVE ein Sendeobjekt konfiguriert werden, das sowohl passiv (d.h.
auf Anforderung eines anderen Busteilnehmers) als auch aktiv (durch Aufruf von
sl064 send_data in Inrem Anwendungsprogramm) Daten senden kann.

| nterruptgesteuerte Kommunikation

Das SL-CANI lost beim Auftreten bestimmter Ereignisse einen Interrupt auf der
Multi-COM Karte aus. Dieser Interrupt wird durch die entsprechend installierten
Programme SL64TASK (Treiberprogramm fir das SL-CANi) in Zusammenarbeit
mit dem Interrupt-Manager-Programm M6P0500 der CQ6-Basiskommunikation
bedient.

Das Programm M6P0500 (lI-Task) ist fur jeweils zwei S-Links, die Uber einen
gemeinsam genutzten SCC (Serial Communication Controller Z85x30) der
Basiskarte angesprochen werden, zustandig. Dadurch ist es bei Verwendung der
CQ6-Basiskommunikation moglich, die beiden Kanéle eines SCC mit zwei
verschiedenen S-Links (z. B. SL-232 und SL-CANI) zu bestlicken. Die Kanale A und
B (SCC1), C und D (SCC2) sowie E und F (SCC3) nutzen jeweils einen SCC
gemeinsam.

Es ist zu beachten, dal} sich die zwei Kanale eines SCC einen Interrupt teilen. Die
Interrupt-Nummer des Interrupt-Managers wird durch den verwendeten S-Link-
Steckplatz bestimmt (SCC1 = Interrupt 7Eh, SCC2 = Interrupt 7Dh, SCC3 =
Interrupt 7Ch).



6 S.-CANi (Typ 64) Funktionsbeschreibung

Lost das SL-CANi einen Interrupt aus, wird zundchst die Hauptprozedur des

Interrupt-Manager Programmes M6P0500 aufgerufen. Diese ruft dann eine Prozedur
aus dem Treiberprogramm SL64TASK auf, die das aufgetretene Ereignis auswertet
und in einem der folgenden Félle eine Serviceroutine, die eine Echtzeitfunktion sein
mul3, aufruft:

* Ein Message-Objekt hat entweder Daten per Data-Frame erfolgreich gesendet oder
Daten per Remote-Frame erfolgreich empfanderDie Nachricht ist von
mindestens einem anderen Busteilnehmer richtig empfangen und von keinem Bus-
teilnehmer als fehlerhaft erkannt worden. Fir diesen Fall missen Si#lese
sage-Ser vicer outine (siehe unten) schreiben.

» Ein passives Message-Objekt, das als Empfangsobjekt konfiguriert ist, hat eine
Nachricht empfangen. Fir diesen Fall missen Sie Miessage-Servicer outine
(siehe unten) schreiben.

» Die automatische Fehlerbehandlung des CAN-Controllers auf dem S-Link erkennt
einen stark gestorten Bus. Fir diesen Fall missen Sid=eioe-Servicer outine
(siehe unten) schreiben.

Die Serviceroutinen kdnnen in jeder beliebigen Task der Multi-COM Karte stehen.
Mochten Sie die Echtzeitprogrammierung umgehen, bietet lhnen das Treiberpro-
gramm eine universelle Serviceroutine (Funktion 14 des Treiberprogrammes
SL64TASK) an, die einen Service-Request an den PC sendet. Hinweise dazu finden
Sie auf Seite 36. Sie missen sich dann um die Behandlung des Service-Requests
innerhalb eines Programmes kimmern. Fir zeitkritische Aufgaben wird jedoch in
jedem Fall die Programmierung eines Echtzeitprogrammes empfohlen.

Message-Serviceroutine

Sie konnen fir jedes Message-Objekt individuell entscheiden, wie Sie auf den Inter-
rupt reagieren mochten. Hierzu weisen Sie bei der Konfiguration des Message-Ob-
jekts (mitsl064_config_msg_object) die Task- und Funktionsnummer einer Funk-
tion zu, die vom Treiberprogramm aufgerufen wird. Sie kdnnen auch fiur verschie-
dene Message-Objekte dieselbe Message-Serviceroutine benutzen.

Eine Message-Serviceroutine mul folgenden Aufbau haben:

' Bei einem als passiven Empfangsobjekt konfiguriertem Message-Objekt ist zu beachten, daR der Interrupt
erst nach dem erfolgreichen Versenden der (Antwort-) daten ausgeldst wird und nicht schon beim
Empfang des Remote-Telegramms.
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voi d far pascal nessage_service
(ushort task, ushort insize, SLO64Handl e *handl e,
ushort outsize, ulong *outdata)

m 6rt_entry function(); /| save registers and prepare
/* TODO */ /'l user code
m 6rt_exit _function(0,0,0); /'l restore registers

}

Die Funktion erhalt irhandle das Handle fiir das Message-Objekt. Die anderen Pa-
rameter der Funktion sind ohne Bedeutung. Die Funktion darf jedoch keine Daten
zuruckgeben!

Error-Serviceroutine

Die Multi-COM Karte wird durch den CAN-Controller auf dem S-Link weitgehend
von der Behandlung von Ubertragungsfehlern entlastet. Der Controller tGbernimmt
die gesamte Fehlererkennung und -begrenzung (Bit-Monitoring, Frame- und CRC-
Check, Acknowledgement-Uberwachung, Uberwachung der Bit-Stuffing-Co-
dierungsregel, wiederholtes Senden im Fehlerfall).

Der CAN-Controller besitzt hierzu einen Sende- und einen Empfangsfehlerzahler,
die er beim Auftreten von Fehlern um einen vom Fehlertyp abh&ngigen Betrag inkre-
mentiert. Nach jeder erfolgreichen Ubertragung wird der Zahler um einen be-
stimmten Betrag dekrementiert.

In Abh&ngigkeit dieser beiden Zahler nimmt der Controller einen der drei folgenden
Zusténde ein:

» Beide Zahler < 128 (Betriebsart 'Fehleraktiv'): Das S-Link nimmt voll an der Bus-
Kommunikation teil und sendet bei der Erkennung von Fehlern automatisch einen
aktiven Error-Frame. Die als fehlerhaft erkannte Nachricht wird hierbei durch ge-
zieltes Verletzen des Nachrichtenprotokolls zerstort.

» Einer der beiden Zahler Uberschreitet den Wert 128 (Betriebsart 'Fehlerpassiv'):
Das S-Link nimmt weiter voll an der Bus-Kommunikation teil, sendet nun aber bei
der Erkennung von Fehlern einen passiven Error-Frame, der das Nachrichten-
protokoll nicht zerstort.

» Einer der beiden Zahler Uberschreitet den Wert 256 (Betriebsart 'Bus Off'): Das S-
Link wird von der Bus-Kommunikation abgeschaltet. Diese Betriebsart kann nur
durch die Funktiorsl064_stop_com und anschliel3eng064 start_com verlassen
werden. In diesem Falle werden beide Fehlerzahler wieder zurtickgesetzt.
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Das S-Link schaltet zwischen den Betriebsarten 'Fehleraktiv’ und 'Fehlerpassiv’ selb-
standig hin und her.

Ein Fehlerstand > 96 wird als 'Stark gestorter Bus' interpretiert und genau wie der
Ubergang in die Betriebsart 'Bus-Off' mit einem Interrupt signalisiert. Fiir diesen Fall
mussen Sie eine Error-Serviceroutine schreiben. Hierzu weisen Sie bei der Konfigu-
ration des S-Links (misl064 config module) die Task- und Funktionsnummer
einer Funktion zu, die vom Treiberprogramm SL64TASK aufgerufen wird.

Die Error-Serviceroutine muf folgenden Aufbau haben:

void far pascal error_service
(ushort task, ushort insize, ulong *status,
ushort outsize, byte *outdata)
{
m 6rt_entry _function(); /| save registers and prepare
/* TODO */ /'l user code
m 6rt_exit_function(0,0,0); /'l restore registers
}

Die Funktion erhalt irstatus den Fehlerstatus: 1='Stark gestorter Bus', 2='"Bus Off'.
Die anderen Funktionsparameter sind ohne Bedeutung. Die Funktion darf jedoch
keine Daten zuriickgeben!

Verwaltung der M essage-Puffer des CAN-Controllers

Damit eine Nachricht gesendet oder empfangen werden kann, mul3 das zugehoérige
Message-Objekt in einem der Message-Puffer des CAN-Contollers auf dem S-Link
eingetragen sein. Der CAN-Controller verfligt hierzu Gber 14 Message-Puffer (Puffer
1 bis 14), die zum Senden und Empfangen genutzt werden kdnnen, und einen spe-
ziellen Message-Puffer (Puffer 15), der ausschlief3lich zum Empfangen genutzt wer-
den kann.

Das Eintragen eines Message-Objekts in einen Message-Puffer nimmt eine gewisse
Zeit (einigeps) in Anspruch, um die das Verschicken der Nachricht gegentber ei-
nem bereits im Message-Puffer eingetragenen Message-Objekt langer dauert. Wenn
ein Message-Objekt bereits vorab in einen Message-Puffer eingetragen ist, so kann
die Reaktionszeit auf empfangene Nachrichten oder die Latenzzeit fir zu sendende
Nachrichten verktrzt werden.

Aus diesem Grunde werden alle 15 Message-Puffer des Controllers vom Treiberpro-
gramm SL64TASK verwaltet. Das Programm ist speziell darauf ausgerichtet, die
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Puffer moglichst effektiv nutzen zu kénnen. Hierbei hat das richtige Verstandnis zur
Pufferverwaltung entscheidenden Einflu3 auf die Effektivitat Ihres Anwendungspro-
grammes.

Wenn Sie ein SL-CANi fir maximal 14 Message-Objekte konfigurieren, dann wird
auf diesem S-Link jedes Message-Objekt dauerhaft in einen der daflr exklusiv
reservierten Puffer 1 bis 14 eingetragen. Dieser Fall ist die Optimal-Konfiguration
des SL-CANi: Weder mul3 zum aktiven Senden oder Anfordern von Daten die ID in
einen Puffer eingetragen werden, noch muf3 zum Empfangen einer Nachricht die
zugehorige ID aus einem Puffer gelesen und ausgewertet werden. Weiterhin wird die
Multi-COM Karte minimal belastet, da ausschliel3lich die gewtnschten (d.h. die
konfigurierten) Nachrichten empfangen werden. Sie kdnnen in diesem Fall die
nachfolgenden Abschnitte tGberspringen und auf Seite 14 weiterlesen.

Wenn Sie ein SL-CANI fur mehr als 14 Message-Objekte konfigurieren, so sollten
sie sich intensiv mit den folgenden Abschnitten beschaftigen.

Wenn Sie beim Konfigurieren (m#t064_config_msg_object) des Message-Objekts

das Flag 9064 EXCL BUFFER setzen, so zwingen Sie die Pufferverwaltung
dazu, einen der daflr mdglichen Puffer 1 bis 13 abzugeben und ihn exklusiv fur
dieses Message-Objekt zu reservieren. In diesem Falle wird das Message-Objekt
bereits zum Zeitpunkt der Konfiguration dauerhaft in einen der freien Puffer 1 bis 13
eingetragen und der dafur genutzte Puffer exklusiv fir dieses Message-Objekt
reserviert. Bei einemexklusiven Puffer muld weder zum aktiven Senden oder An-
fordern von Daten die ID in den Puffer eingetragen werden, noch mul3 zum Emp-
fangen einer Nachricht die zugehorige ID aus dem Puffer gelesen und ausgewertet
werden.

Die von den Puffern 1 bis 13 nicht exklusiv reservierten Puffer sowie Puffer 14 wer-
den von der Pufferverwaltung almporare Puffer verwendet. Diese Puffer stehen

fur aktive Message-Objekte zur Verfigung. Ein Empfangsobjekt sendet tber einen
solchen Puffer einen Remote-Frame, ein Sendeobjekt sendet tiber einen solchen Puf-
fer einen Data-Frame. Das Treiberprogramm SL64TASK tréagt hierzu das Message-
Objekt - falls es nicht bereits in einem temporaren Puffer gespeichert ist - in einen
dieser temporaren Puffer ein, sobald es gesendet werden soll. Der so belegte tempo-
rare Puffer ist danach solange nicht verfiigbar, bis das gesendete Objekt die Emp-
fangsbestatigung (signalisiert durch Interrupt) erhélt. Danach bleibt das Message-
Objekt in diesem Puffer solange gespeichert, bis es durch ein anderes Message-Ob-
jekt Uberschrieben wird.
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Wenn gerade kein temporéarer Puffer verflgbar ist, so wird die Nachricht in einen
FIFO-Puffer des Treiberprogramms eingetragen. Wenn einer der temporéren Puf-
fer frei wird, so ruckt eine Nachricht aus dem FIFO-Puffer nach und wird automa-
tisch gesendet. Zu beachten ist, daf3 nur das Handle des Message-Objekts im FIFO-
Puffer gespeichert wird und nicht dessen Daten. Zu dem Zeitpunkt, an dem das
Treiberprogramm das Handle aus dem FIFO entnimmt und das zugehdrige
Message-Objekt versendet, sind die Daten unter Umstanden nicht die selben wie zu
dem Zeitpunkt an dem das Handle in den FIFO-Puffer eingetragen wurde. Aus
diesem Grund liefert das Treiberprogramm eine Warnung, wenn ein Message-Objekt
nicht sofort versendet werden kann.

Alle passiven Message-Objekte, die nicht in einen exklusiven Puffer eingetragen

werden, werden zum Zeitpunkt der Konfiguration (mit sl064_config_msg_object) in

den Nur-Empfangspuffer (Puffer 15) eingetragen. Hierbei werden bereits eingetra-

gene Message-Objekte nicht Gberschrieben. Statt dessen Uberlagern sich die IDs aller
eingetragenen Message-Objekte und bilden ein digitales Akzeptanzfilter, das zur
Entlastung der Multi-COM Karte nicht gewiinschte Nachrichten ausfiltert.

Sie kdnnen mit dem Treiberprogramm beliebig viele aktive Message-Objekte ver-
walten. Bei den passiven Message-Objekten ist eine durch den CAN-Controller be-
dingte Einschrankung zu beachten: Alle Message-Objekte, die tiber den Nur-Emp-
fangspuffer empfangen werden sollen, missen vom selben Typ sein, d.h. es kdnnen
dartber entweder nur passive Sendeobjekte oder passive Empfangsobjekte empfan-
gen werden. Die exklusiv genutzten Puffer sind hiervon nicht betroffen. Darin kdn-
nen sowohl passive Sende- als auch Empfangsobjekte eingetragen werden.

Damit dasdigitale Akzeptanzfilter unerwtinschte Nachrichten moglichst gut ausfil-

tern kann, besteht es aus einer ID-Maske und einer Akzeptanzmaske. Beide Masken
werden bitweise aus allen in den Nur-Empfangspuffer eingetragenen IDs gebildet.
An den Bitpositionen, an denen alle eingetragenen IDs den gleichen Bitwert haben,
ist das Bit in der Akzeptanzmaske = 1 und in der ID-Maske gleich dem Bitwert. An
den dbrigen Bitposition enthalten beide Masken eine 0. Logisch bedeutet dies: Die
Akzeptanzmaske entsteht durch eine XNOR-Verknlpfung aller eingetragenen IDs,
die ID-Maske entsteht durch eine AND-VerkniUpfung aller eingetragenen IDs.

Nur Message-Objekte mit der Eigenschaft S 064 PASSVE gehen in die Berech-

. nung des AkzeptanZfilters ein!
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Eine Nachricht passiert das Akzeptanzfilter nur dann, wenn in der ID der Nachricht
an alen Positionen, an denen in der Akzeptanzmaske eine 1 steht, der Bitwert gleich
dem Bitwert in der ID-Maske ist.

Die Abbildung rechts zeigt, wie die " T oom: L
Pufferverwaltung des Treiberprogram- e
mes SL64TASK die Message-Puffer
nutzt, wenn mehr as 14 Message-Ob-
jekte konfiguriert sind und davon 10
Message-Objekte die  Eigenschaft
~9.064 EXCL_BUFFER haben.

R »| Puffer 10 |<¢
(exkl.)

Puffer 11
(temp.)

CPU Multi-COM
CAN-Bus-Interface

FIFO -Puffer
H | fir aktive
Message-
Objekte

| Puffer 14
R (tem p.)

Nur-Empfangspuffer
mit Akzeptanzfilter

Beispiel: In den Nur-Empfangspuffer werden die IDs 03h und 07h eingetragen.

IDs: 3= 000 0O0OO0OO0 OO112

Ot 000 O0O0OO0OO0O O1 11
Akzeptanzmaske: 111 1111 1011
ID-Maske: 000 0000 OO0 11

Es gilt: Akzeptanzmaske = 03h XNOR 07h, ID-Maske = 03h AND 07h. Die IDs, die das

Filter passieren kénnen, lassen sich leicht aus der entstehenden ID-Maske herauslesen. Bis
auf die Position, die grau unterlegt ist (d.h. das Bit in der Akzeptanzmaske ist = 0), missen
die IDs mit der ID-Maske Ubereinstimmen. An der grau unterlegten Position spielt der Bit-
wert der ID keine Rolle. Schlul3folgerung: Das Akzeptanzfilter akzeptiert in diesem Falle
tatséchlich nur die IDs 03h und 07.

Allerdings ist es nicht immer moglich, das Akzeptanzfilter so optimal einzustellen,
dal? wirklich nur die gewlnschten Nachrichten vom CAN-Controller empfangen
werden. Bei ungunstiger Vergabe der IDs kann es dazu kommen, dal} die Masken
des Akzeptanzfilters so ungunstig gebildet werden, dal3 sehr viele unerwiinschte
Nachrichten das Filter passieren. Die unerwtinschten Nachrichten werden zwar vom
Treiberprogramm verworfen, belasten aber dennoch die CPU der Multi-COM Karte!
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Beispid: In den Nur-Empfangspuffer werden die IDs 20h und 07h eingetragen.

IDs: 20h= 000 0010 OOOTDO

Ot 000 O0O0OO0OO0O O1 11
Akzeptanzmaske: 111 1101 1000
ID-Maske: 000 0O00OO0OO OOOO

Im Vergleich zum vorigen Beispiel sind nun mehrere Positionen grau unterlegt (d.h. das Bit

in der Akzeptanzmaske ist = 0). Das Filter a3t in diesem Falle die IDs Oh bis 7h und 20h bis
27h passieren. Schluf3folgerung: Das Akzeptanzfilter akzeptiert in diesem Falle aul3er den
gewilnschten IDs 20h und 07 auch weitere 14 unerwiinschte IDs.

Das folgende Diagramm dient dazu, die Wirkungsweise der Pufferverwaltung noch
weiter zu vertiefen. Ausgehend von den zugewiesenen Eigenschaften eines M essage-
Objekts liefert es die von der Pufferverwaltung angewandte Strategie (A, B, C oder
D), welche Puffer und wie diese Puffer genutzt werden.

Eigenschaften des
Message-Objektes

Puffer
exklusiv

Puffer nicht
exklusiv

'

y

()

Empfangs-
objekt

Y

Sende-

objekt

Y

Passiv

Aktiv

Passiv
+Aktiv

Passiv

Aktiv

Passiv
+Aktiv

7 3
OO

Strategie der Pufferverwaltung

Y

©

Y

©

7 3
&) ©
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Strategie Bedeutung

A

Das Message-Objekt wird zum Zeitpunkt seiner Konfiguration dauerhaft in einen der

dafur exklusiv reservierten Puffer eingetragen. Es ist das Senden und Empfangen von
Nachrichten, sowohl passiv als auch aktiv, méglich, ohne dal3 das Message-Objekt
vorher nochmals in einen Puffer eingetragen werden muf3.

Das Message-Objekt wird zum Zeitpunkt, wann es aktiv Daten sendet oder anfordert,
in einen der freien temporaren Puffer eingetragen (falls es nicht schon eingetragen ist).
Der genutzte Puffer wird vortibergehend gesperrt. Daraufhin wird die Nachricht auf
dem CAN-Bus verschickt. Nach der Empfangsbestatigung steht der verwendete tempo-
rare Message-Puffer wieder zur Verfligung.

Das Message-Objekt wird zum Zeitpunkt seiner Konfiguration dauerhaft in den Nur-
Empfangspuffer eingetragen. Zum Zeitpunkt, wann es aktiv Daten sendet oder anfor-
dert, wird es in einen der tempordaren Message-Puffer eingetragen (falls es nicht schon
eingetragen ist). Daraufhin wird die Nachricht auf dem CAN-Bus verschickt.

Das Message-Objekt wird zum Zeitpunkt seiner Konfiguration dauerhaft in den Nur-
Empfangspuffer eingetragen und wartet darauf, bis es eine Nachricht erhalt.

Zusammenfassend sollten Sie die folgenden Hinweise beachten:

Um eine optimale Bearbeitungsgeschwindigkeit zu erreichen (d.h. die Anzahl und

die Dauer der Zugriffe auf das S-Link zu minimieren), legen Sie eine optimale An-

zahl an exklusiven Puffern fest und weisen den gewinschten Message-Objekten
die Eigenschaft3.064 EXCL_BUFFER zu. Dies sollte flir Message-Objekte gel-
ten, die sich durch einen besonders haufigen Zugriff auf den CAN-Bus auszeich-
nen, oder die sehr zeitkritisch sind.

Gibt es eine sehr hohe Zahl an Message-Objekten, die alle gleich haufig an der
CAN-Bus-Kommunikation teilnehmen, kann es sinnvoll sein, keine exklusiven
Puffer zu verwenden, damit das Treiberprogramm SL64TASK die Message-
Objekte mdoglichst gleichmalRig auf die 14 Puffer verteilen kann. Wirden sich alle
Message-Objekte z.B. nur einen temporaren Puffer teilen, mif3te dieser praktisch
vor jeder Kommunikation neu mit dem jeweiligen Message-Objekt geladen wer-
den.

Achten Sie bei der Vergabe der IDs fur die Message-Objekte, die in den Nur-Emp-
fangspuffer eingetragen werden, darauf, dal3 nicht zu viele unerwinschte Nach-
richten das Akzeptanzfilter des Nur-Empfangspuffers passieren. Dies erreichen
Sie, in dem Sie IDs verwenden, die mdglichst ahnliche Bitmuster aufweisen.

Wenn sie ein Message-Objekt als passives Sendeobjekt konfigurieren, so sollten
Sie die EigenschaftS.064 EXCL BUFFER zuweisen.
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Technische Daten

Par ameter Wert Einheit
CAN-Bus Controller Intel 82527 -
CAN-Bus Transceiver Philips 82C250 -
Einstellbare Bitrate 5 bis 1000 kBit/s
Trennspannung 500 V
+5V Ausgang fur externe Zwecke:

Maximal zulassige Stromentnahme 50 mA
BusabschluRBwiderstand, tgp. 110 0
Stromaufnahme (+5\£5%), typ*>: 125 mA
Stromaufnahme (+5\45%), max. 300 mA
Betriebstemperatur 0 bis60 °C
Abmessungen (L x B x H) 37x18x10 mm

Lieferumfang
 SL-CANi

e Diskette mit den Trelberprogrammen SL64TASK.EXE und M6P0500.LIB,
Programmbi bliotheken und Beispiel programmen

2

Der BusabschluRwiderstand besteht aus einem QO@estwiderstand und einem dazu in Reihe
geschalteten Analogschalter, dessen Widerstand typ. bé liegt. Der Wert ist temperatur- und
spannungsabhéangig und kann sich bis auf max.(A2s8hdhen. In CAN-Bus Netzwerken in denen ein
exakter Wert des Widerstands erforderlich ist, sollte der Widerstand abgeschaltet werden (EEPROM-
Wort 12, Bit 3) und durch einen externen Busabschlul3widerstand ersetzt werden.

° Stromaufnahme gemessen, wenn LED aus und kein Strom fiir externe Zwecke entnommen wird.



16 SL-CANi (Typ 64) Stecker belegung

Steckerbelegung

Die Belegung des S-Link-Steckers A wurde so ausgelegt, daf’ sich bei Verwendung
des fertig konfektionierten Kabels (Best.-Nr. K2-6259 und K3-6260) am dort
vorhandenen 9 poligen D-Sub Stecker die Pin-Belegung nach CiA-Standard 102,
Version 2 ergibt.

Pin Signal Pin-Nr. am D-Sub-9 Stecker
deso0.g. SORCUS-K abels

Al Reserviert 1

A3  CAN L 2

Ad GND 6

A5 GND 3

A6 CAN_H 7

Al19 Reserviert 8

A20 n.c. 4

A21 5V Spannungsausgang 9

A22 GND 5

Beim Anschlu3 von CAN_L und CAN_H muf} auf die richtige Polung geachtet
werden.
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EEPROM-Inhalte

Werkseitig ist bereits eine Konfiguration im EEPROM voreingestellt. Von den ersten

32 EEPROM-Worten durfen nur die Worte 13 bis 19 verandert werden. Die Worte
32 bis 63 stehen zur freien Verfligung.

WORT Binar Hex. Bedeutung (Kurzinfo)
0 01010011 01001100 534C S-Link-Kennung
1 0000 0000 01000000 0040 S-Link-Typ SL-CANI
2 0000 0000 00000010 0002 S-LinkRev.B
3 0000 0000 00000001 0001 Hersteller SORCUS
4 0000 0000 00000101 0005 RTS-Status(an CTSbei CL=1)
5 0000 0000 00100001 0021 DTR Status(an DCD bei CL=1)
6 0000 0000 00000000 0000 ClklO-Status
7-11 0000 0000 00000000 0000 Reserviert fur SORCUS
12 0000 0000 0001 0000 0010 Takt des CAN-Controllers 10 MHz
13 0000 0000 00000111 0007 Kommunikations-Betriebsart
14 0000 0000 0000 0000 0000 ID-Format (11 Bit Identifier)
15 0000 1001 11000100 09c4 Bit-Timing-Parameter t
16 0000 0000 0001 0000 0010 Bit-Timing-Parameteyt,
17 0000 0000 00000011 0003 Bit-Timing-Parameteyt,
18 0000 0000 0000 0010 0002 Bit-Timing-Parametght
19 0000 0000 0000 0001 0001 Bit-Timing-Parameter Samples per Bit
20-22 0000 0000 0000 0000 0000 Reserviert
23-25 0000 0000 0000 0000 0000 Produktionsdatum
26-28 0000 0000 0000 0000 0000 Auslieferungsdatum
29-31 0000 0000 0000 0000 0000 Datum der letzten Reparatur
32-63 0000 0000 0000 0000 0000 Frei vom Anwender verwendbar
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WORT-0: S-Link-Kennung (darf nicht geandert werden)

1514131211109 8 765432 1 0
lo[1]o|1]o|o[1|1]| |o]1|o]0]1]1]0]0] WORT-0: Kennung

WORT-1: S-Link-Typ (darf nicht gedndert werden)

1514131211109 8 76 543 2 1 0
lo|o]o]ofo]o]o|o| [o]1]o]o]o]o|0]0] WORT-1: S-Link-Typ: SL-CANi (Typ 40h)

WORT-2: S-Link-Revision (darf nicht gedndert werden)

1514131211109 8 765432 1 0
lo|o]o]ofo]o]o|o| |o|o|o]o]olo|1]0] WORT-2: SLink-Rev.: 1=A, 2=B, etc.

WORT-3: S-Link-Hersteller (darf nicht geandert werden)

1514131211109 8 765432 1 0
lo|o]o]ofo]o]o|o] [o|o|o]o]o]o]o]1] WORT-3:Hersteller: 1=SORCUS

WORT-4: Zurlicklesen der RTS-Leitung (darf nicht geandert werden)

1514131211109 8 765432 1 0
lo|o]o]ofo]o]o|o| [o|o]o]o]o[1]0]1] WORT-4:kannan CTS gelesen werden

WORT-5: Zurticklesen der DTR-Leitung (darf nicht geandert werden)

1514131211109 8 765432 10
lo/o]o|o]o|o]olo| |o]o|1]|o]0]0|0][1] WORT-5: kann an DCD gelesen werden
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WORT-12: CAN-Contoller Taktfrequenz (darf nicht geandert werden)

Hier wird die Taktfrequenz angegeben, mit der der CAN-Controller 82527 auf dem
S-Link betrieben wird. Standard sind 10 MHz Taktversorgung durch die Basiskarte.

1514131211109 8 765432 1 0
lo|o]o]ofo]o]o|o| [o]o]o|1]o]o|o]0] WORT-12: Taktfrequenz 10 MHz

WORT-13: CAN-BusabschluRwiderstand
In diesem Wort wird festgelegt, ob der BusabschluRwiderstand zugeschaltet wird
(Bit 3 = 1) oder nicht (Bit 3 = 0). Die anderen Bits durfen nicht verandert werden.

1514131211109 8 765432 1 0
lojo]o|o]o|ofo|o| |o]o|ojofo]1][1]1] WORT-13: Konfigurationsdaten

LI PP EE TP ]  geandertam: von:

LT DL PPl | [1]  Reserviert, immer =1
HENEREEpEEEER

CTTTTTTT] FTTTT T Ubertragungsrate 3,33 MHz, immer = 1
0

CAN-Bus-AbschluRwiderstand zuschalten:
O=nein, 1=ja

[0]ojojojadda [qo o | ||| Resener

\ 1\ | Synchrone Kommunikation, immer = 1

WORT-14: Einstellung des | D-For mats

In diesem Wort kann eingestellt werden, ob die CAN-Bus-Telegramme 11-Bit-IDs
(Bit-0 = 0) oder 29-Bit-IDs verwenden (Bit-0 = 1).

151413121110 9 8 76543210

lo/ojojojofddd |0d0pppDblo WORT-14: ID-Format
LTI LTI geandertam: von:
LTl T ] ] o] iD-Formato0=11-Bit, 1=29-Bit
[0[o[ofofdodd [ddodDp| | Resenvirt
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Einstellen der Bit-Timing-Parameter

WORT-15 bisWORT-19: Bit-Timing-Parameter

Laut CAN-Spezifikation ist ein Bit in vier Zeitabschnitte unterteilt:

» Zeitabschnitt tsync zur Synchronisation

» Zeitabschnitt tprop zur Kompensation der physikalischen Verzdgerungszeiten
o Zeitabschnittd=g; vor dem nominellen Abtastzeitpunkt

o Zeitabschnitt s, nach dem nominellen Abtastzeitpunkt

Die beiden Zeitabschnitte t_., und t.., dienen der Nachsynchronisation zum Aus-

gleich der Phasendifferenz zwischen Sende- und Empfangsoszillator. Fir den auf
dem S-Link verwendeten CAN-Controller Intel 82527 werdepund t.., zu einem
Segmentd,, zusammengefalit.

Alle Zeitabschnitte werden ir Bitzeit |
Vielfachen des Time-Quantums | [~ >
angegeben. Das Time-Quantum
ist immer ein ganzzahliges Vielfa [lswe tsee (INK. to) tseca
ches der Periodendauer des CA T T T T & T
Controller-Taktes auf dem S e

Link. Diese betragt 100ns fir 1 Abtastzeitpunkt
MHz Takt.

Die Bitzeit berechnet sich nach der folgenden Formel:

Bitzeit = (t../t, + teof/t, + 1) [,

Zusatzlich kann diemaximale Synchronisationssprungweite (Resynchronisation
Jump Width &) eingestellt werden. Dies ist die maximale, pro Nachsynchronisation
zulassige Verlangerung bzw. Verkirzung vegsit und tecp. Diese GrofRe wird
ebenfalls als Vielfaches vop &ngegeben.

Zur Verbesserung der Storsicherheit kann Alpgastrate pro Bit (Samples per Bit)
auf den Wert = 3 eingestellt werden.
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Die Bit-Timing-Parameter sind frei konfigurierbar. Allerdings miussen folgende Be-
dingungenherfullt sein:

* tSEGlth + t-SEGZ/‘tQ 2 7

* tSEGZ 2 tSJW
o to,2t,, oo fur Samples per Bit=1
o oo 21, + e + 20, fur Samples per Bit=3

Wenn Sie sich an der CiA-Empfehlung 102, Version 2.0 orientieren wollen, so ver-
wenden Sie eine der in der folgenden Tabelle aufgefulgtesmard-Bitraten und
stellen die daflr angegebenen Bit-Timing-Parameter ein (gultig fiur 10 MHz Takt, s.
Wort 12):

Bitrate t, (ns) teci/to teedto toul/to Samples
(kBit/s) per Bit
10 5000 16 3 2 1
20° 2500 16 3 2 1
50 1000 16 3 2 1
125 400 16 2 1 1
250 200 16 2 1 1
500 100 16 3 1 1
800 * 100 9 oder 10 2 1 1
1000 100 7 2 1 1

" Der Zeitabschnitt t,., ist physikalisch vorgegeben: t... =2 [{t, o+ too, * o) toye ton UNd t.. Sind die
maximalen Verzdgerungen, entstehend durch die physikalische Signallaufzeit auf dem Bus (abhangig von
Buslange und Ubertragungsrate), durch den Ausgangstreiber (max. 80 ns) sowie durch den Ein-
gangskomparator des CAN-Controllers (max. 60 ns).

? Werkseitig eingetragene Bit-Timing-Parameter.

* Mit der standardmé&Rigen Taktversorgung von 10 MHz des CAN Controllers sind 800 kBit/s nicht exakt
erreichbar (nachste mogliche Werte sind 833 oder 769 kBit/s). Wenn Sie diese Ubertragungsrate
bendtigen, setzen Sie sich bitte mit SORCUS in Verbindung. Eine Bestlickung mit einem 16 MHz
Quarzoszillator, mit dem exakt 800 kBit/s erreichbar sind, ist méglich.
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Beachten Sie auch, dalR das Erzielen hoher Bitraten Auswirkungen auf die maximal
zuléssige Buslange hat! In der folgenden Tabelle sind Richtwerte fir die mit den je-
weiligen Bitraten erreichbaren maximalen Busléangen angegeben.

Bitrate (kBit/s) 10 20 50 125 250 500 800 1000

Maximale Buslange (m) 5000 2500 1000 500 250 100 50 25

In WORT-15 bis WORT-19 werden die Bit-Timing-Parameter eingestel|t:

1514131211109 8 765432 10
lojo]o]of1]o]o|1] [1]1]o]o]o0][1]0]0] WORT-15:to(ns)
LTI PP LT PP ]| geandertam: von:

| | | Jo[1]/ofol1] [ 14 ddodop wertebereich: 100 bis 6400 (10 MHz Takt)
INENEEEE

fo[o[of [T [ ]| || Reserviert
1514131211109 8 76543210

[0[ofof[oJofddd [d00fDDPPP WORT-lektito

LI PP L] geandertam: von:

1 | 0\ O\ O\ 0| Wertebereich: 3 bis 16
| \ \ \ | Reserviert

HEEEEEEE
[0[ojojoj0/ 0 d g

Hl
199

1514131211109 8 76543210
[0j0jojoj0ddd |90 0pDDRI WORT-AZsblto
LTI ]  geéindertam: von:

|| 0 0\ 1\ 1| Wertebereich: 2 bis 8
\ \ | Reserviert

HEEEEEEE
[0[ojojoj0/ 0 d g

L
L9

151413121110 9 8 76543210

[0[ofof[oJofddd [0 000 DDRP WORT-1&wi

LI PP L] geandertam: von:
| | ‘ ‘ H | | | ‘ ‘ ‘ | | || \0\1\0| Wertebereich: 1 bis 4
[0[o[o[0]0jddqg 9909 (||| Resenvirt
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1514131211109 8 765432 1 0
lo|o]o]ofo]o]o|o| |o|o]o]o]o]o|o]1] WORT-19: Samples per Bit

LI TP PP BT PP ] geandertam: von

LI
[0]ojojojd 9 dg |

1| Wertebereich: 1 oder 3

Reserviert

||
9 ¢
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Hochsprachenbibliothek

Verwendung der Bibliotheken

Die Bibliothek kann sowohl ftir PC- als auch fur Echtzeitprogramme benutzt werden.

Die Bibliotheken sind fir den Einsatz unter den Betriebssystemen DOS, Windows
3., 95, 98, und NT in den Hochsprachen Pasoal C geeignet (unter Windows
auch fir andere Sprachen wie z.B. Visual Basic). Im folgenden wird dargestellt wie
die Bibliotheken unter den verschiedenen Compilern und Betriebssytemen in
Anwenderprogramme eingebunden werden. Fur Anwender, die andere als die unten
aufgefuhrten Compiler verwenden, wird der Quelltext der Bibliothek im Verzeichnis

C bzw. PASCAL mitgeliefert um sich daraus selber eine passende Bibliothek zu
erzeugen.

Pascal-Programme unter DOS

Geben Sie in der USES-Anweisung neben ML6BIB die Datei SL64_LIB aus dem
Verzeichnis ML6\DOS\PASCAL (geeignet fir BORLAND PASCAL 7.0) an.

C-Programme unter DOS

Binden Sie die Datei SL64 LIB.H in Ihr Programm ein. Linken Sie ML6BIB.LIB
und SL64 LIB.LIB aus dem Verzeichnis ML6\DOS\C zu Ilhrem Programm (geeignet
fir BORLAND C++ 3.1 und 4.x).

Pascal-Programme unter Windows 3.x

Geben Sie in der USES-Anweisung neben der WMLG6BIB die Datei SL64 LIB.DCU
aus dem Verzeichnis ML6\WIN16\DELPHI an. Die Dateien WML6BIB.DLL und
SL64 LIB.DLL (aus dem Verzeichnis ML6\WIN16) missen im Windows
Systemverzeichnis oder im Projektverzeichnis enthalten sein (geeignet fir
BORLAND Delphi 1.0).
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C-Programme unter Windows 3.x

Binden Sie die Datel SL64 LIB.H in Ihr Programm ein. Linken Sie WML6BIB.LIB

und SL64 LIB.LIB aus dem Verzeichnis ML6\WIN16\C zu lhrem Programm. Die
Dateien WMLGBIB.DLL und SL64 LIB.DLL (aus dem Verzeichnis ML6\WIN16)
muissen im Windows Systemverzeichnis oder im Projektverzeichnis enthalten sein
(geeignet fir BORLAND C++ 4.5).

Pascal-Programme unter Windows 95, 98 oder NT

Geben Sie in der USES-Anweisung neben der MLXW32.DCU die Datei
SL64 LIB.DCU aus dem Verzeichnis ML6\WIN32\DELPHI2 an. Die Dateien
MLXW32.DLL und SL64 LIB.DLL (aus dem Verzeichnis ML6\WIN32) missen im
Windows Systemverzeichnis oder im Projektverzeichnis enthalten sein (geeignet fir
BORLAND Delphi 2.0).

C-Programme unter Windows 95, 98 oder NT

Binden Sie die Datei SL64 LIB.H in Ihr Programm ein. Linken Sie MLXW32.LIB
und SL64 LIB.LIB aus dem Verzeichnis ML6\WIN32\BC5 bzw. \MSVC zu lhrem
Programm. Die Dateien MLXW32.DLL und SL64 LIB.DLL (aus dem Verzeichnis
ML6\WIN32) miussen im Windows Systemverzeichnis oder im Projektverzeichnis
enthalten sein (geeignet fur BORLAND C++ 5.0 und Microsoft Visual C++ 4.0).

Pascal-Programme auf der Karte

Geben Sie in der USES-Anweisung neben der ML6RTBIB.TPU die Datei
SL64 LIB.TPU aus dem Verzeichnis ML6\RT\PASCAL an (geeignet fur
BORLAND Pascal 7.0).

C-Programme auf der Karte

Binden Sie die Datei SL64 LIB.H in Ihr Programm ein. Linken Sie ML6RTBIB.LIB
und SL64 LIB.LIB aus dem Verzeichnis ML6\RT\C zu Ihrem Programm (geeignet
fur BORLAND C++ 3.1 und 4.x).

Weitere Hinweise zu den Hochsprachenbibliotheken finden Sie im
Benutzerhandbuch der Multi-COM Karte in den Kapiteln 6 und 9.
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Zur fehlerfreien Funktion der Bibliothek muf3 vor allen Bibliotheksaufrufen das
Treiberprogramm SL64TASK.EXE pro aufgestecktem SL-CANi einmal auf der
Multi-COM Karte installiert sein. Aul3erdem muf3 das CQG6-Interrupt-Manager-
Programm M6P0500.LIB fir den zum Steckplatz des SL-CANi gehdrenden SCC auf
der Multi-COM Karte installiert sein. Dieses bedient jeweils zwei serielle
Schnittstellen gemeinsam (Kanal A und B, C und D sowie E und F). Die
Tasknummern durfen frei gewahlt, jedoch nicht mehrfach verwendet werden. Fr
die Wahl der Task- und Interruptnummer des CQ6-Interrupt-Managers stehen
Richtlinien im Kapitel 13.1.3 des Multi-COM Handbuchs. Die Versionsnummer des
Programmes M6P0500 mul3 mindestens 2.N betragen.

Die beiden Treiberprogramme werden zusatzlich zur Bibliothek SL64 LIB mit-
geliefert (Verzeichnis SL64TASK). Sie kdnnen entweder mit einer INS-Datei und
dem Hilfsprogramm SNW6 oder mit der Bibliotheksfunktion
ml6_transfer _and install installiert werden (Hinweise dazu finden Sie in Ihrem
Benutzerhandbuch zur Multi-COM Karte).

Installationsparameter  SL64TASK.EXE MG6P0500.L1B

Programmnummer 410h 500h
Flags OF88h 0809h
Interrupt-Nummer 0 7Eh fir Schnittstelle A,

7Dh fur Schnittstelle C und D,
7Ch fur Schnittstelle E und F,

Tasknummer Frei wahlbar s. Handbuch, Kap. 13.1.3
Datenbereichsgroli3e 0 0

Wahrend der Konfigurationsphase missen Sie unbedingt die folgende Reihenfolge
der Funktionsaufrufe einhalten:

Schritt  Aktion

SL64TASK und M6P0500 installieren.

Bibliothek mitsl064 bib_startup initialisieren.

Das SL-CANi mitsl064_config_module konfigurieren.

Message-Objekte m#t064 config_msg_object konfigurieren.
Optional: Akzeptanzmaske m#064 set _acceptance mask setzen

o 01 B~ W N P

CAN-Kommunikation mitsl064 start_com starten.
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Der Parameter micro_slot wird in (fast) allen Routinen verwendet und gibt den S
Link-Steckplatz an. Er kann die Werte 0 bis 5 annehmen (fiir die Kandle A bis F).
Der Ruckgabewert aller Funktionen ist ein Fehlerstatus (siehe Seite 38).

9064 bib_startup Initialisier e die M odulbibliothek
Pascal FUNCTION sl064 bib_startup : WORD;
C USHORT sl064_bib_startup (void);

Funktion Diese Funktion initialisiert die Modulbibliothek und pruift, ob fir jedes
aufgesteckte SL-CANi je ein Treiberprogramm SL64TASK installiert
ist. Jede Anwendung, die das S-Link benutzt, mul3 diese Funktion vor
allen anderen aufrufen. Die Funktion sorgt flr eine Zuordnung
zwischen  S-Link-Steckplatznummer und  Tasknummer des
Treiberprogramms. Das S-Link mit der niedrigsten Steckplatznummer
wird der Instanz des Treiberprogramms mit der niedrigsten
Tasknummer zugeordnet.

5064 _config_module Konfigurieredas S-Link
Pascal FUNCTION sl064_config_module (micro_slot: BYTE;

err_task, err_func: WORD) : WORD;
C USHORT sl064 config_module (UCHAR micro_slot,

USHORT err_task, USHORT err_func);

Funktion Diese Funktion konfiguriert das SL-CANi. Die Funktion muf3 fir jedes
aufgesteckte SL-CANIi genau einmal ausgeftihrt werden.

Parameter err_task: Tasknummer der Error-Serviceroutine
err_func:  Funktionsnummer der Error-Serviceroutine

Hinweis Wenn Sie eine ungultige Task- oder Funktionsnummer Ubergeb'n, SO
kann das zum spateren Programmabsturz fihren! °
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sl064 config_msg_object Konfiguriere Message-Obj ekt

Pascal FUNCTION d064_config_msg_object (micro_slot: BYTE; VAR
handle: SL064Handle; VAR config: SL064MsgType): WORD;

C USHORT d064 config_msg_object (UCHAR micro_dlot,

SL064Handle * handle, SL064M sgType * config);

Funktion Diese Funktion konfiguriert ein Message-Objekt und liefert fir Zu-
griffe auf das Message-Objekt das zugehorige Handle. Die Nutzdaten
des Message-Objekts werden mit O initialisiert.

Parameter handle: Zeiger auf eine Variable, in die das Handle flr das konfi-
gurierte Message-Objekt eingetragen wird. Im Fehlerfall
tragt die Funktion eine Null ein.

config: Zeiger auf eine Datenstruktur vom T$h064M sgType.

Die DatenstruktuiSL 064M sgType enthalt die Parameter
zur Konfiguration eines Message-Objekts:

Bezeichner Typ Beschreibung

id ULONG Eindeutiger CAN-Identifier, der dem
Message-Objekt  zugeordnet  wird
(Wertebereich 0 bis 2031 fur CAN-
Spezifikation 2.0A (11-Bit- Identifier)
und O bis 268435447 fur CAN-Spezi-
fikation 2.0B (29-Bit-Identifier)). Das
verwendete  Format  wird im
EEPROM WORT-14 festgeledt.

control_flags USHORT Eigenschaften des Message-Objekts
(siehe unten).

serv_task USHORT Tasknummer zur Message-Service-
routine.

serv_func USHORT  Funktionsnummer zur Message-Ser-
viceroutine.

° Unter gewissen Umstanden konnte es aufgrund eines Fehlers des CAN-Controllers dazu kommen, daf3
dieser von sich aus einen Remote-Frame mit der ID O verschickt. Dieses lie3 sich beim Testen nicht
feststellen. Eventuell hat Intel dieses Problem bereits beseitigt. Sollte es dennoch auftreten, so kbnnen Sie
es einfach umgehen, indem Sie in lhrem Anwendungsprogramm kein Message-Objekt mit der ID O
konfigurieren.
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Hinwels Wenn Sie eine ungultige Task- oder Funktionsnummer Ubergeben, so
kann das zum spéteren Programmabsturz flihren! '

In control_flags weisen Sie dem Message-Objekt bestimmte Eigenschaften zu. Die
gewtlnschten Eigenschaften kénnen durch bitweise OR-Verknupfung der entspre-
chenden Flags beliebig kombiniert werden.

Flags zur Konfiguration als Sendeobjekt

Zur Konfiguration als Sendeobjekt dirfen zunachst ausschliel3lich die in der folgen-
den Tabelle aufgeflhrten Flags gesetzt werden. Das Hdip4 SEND muld gesetzt
werden. Ebenso mul3 mindestens eines der beiden FEdg¥64 ACTIVE und
9064 PASSVE gesetzt werden.

Flag Bedeutung

9064 SEND Das Message-Objekt wird als Sende-Objekt konfiguriert.

_S.064 ACTIVE Daten kdnnen auf Ihren Wunsch hin 1064 send data
verschickt werden.

~S.064 PASSVE Das Message-Objekt wartet solange, bis Daten per

Remote-Frame angefordert werden. Daraufhin sendet das
Message-Objekt seine Datautomatisch.

Flags zur Konfiguration als Empfangsobjekt

Zur Konfiguration als Empfangsobjekt dirfen zunachst ausschlief3lich die in der fol-
genden Tabelle aufgefiihrten Flags gesetzt werden. Mindestens eines der beiden
Flags 9.064 ACTIVE und_S.064 PASSVE mul} gesetzt werden.

Flag Bedeutung

_S.064 ACTIVE Daten kdnnen auf Ihren Wunsch hin per Remote-Frame
mit Si064 send_data request angefordert werden.

9064 PASSVE Das Message-Objekt wartet auf den Empfang von Daten.

Flag zur Steuerung der Pufferverwaltung

Das Treiberprogramm SL64TASK verwendet standardmafig fir alle Message-Ob-
jekte zum Senden einen temporéaren Puffer und zum Empfangen den Nur-Empfangs-
puffer. Durch Setzen des FlagSL064 EXCL BUFFER wird einer der Message-
Puffer 1 bis 13 exklusiv fir das Message-Objekt - unabhéngig davon, ob es als
Sende- oder Empfangsobjekt konfiguriert wird - reserviert. Diese Eigenschaft darf
nur maximal 13 Message-Objekten zugeteilt werden!
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Beachten Sie, dalR alle Message-Objekte, bei denen das_Bla@4 PASSIVE

ohne gleichzeitig gesetztes Fla§L064 EXCL BUFFER gesetzt ist, vom selben

Typ sein miussen: Message-Objekte mit diesen Eigenschaften missen entweder alle
Sendeobjekte 6§L.064 SEND gesetzt) oder alle Empfangsobjekté&l(064 SEND

nicht gesetzt) sein.

Flag zur Interrupt-Unterdrickung

Es besteht die Mdglichkeit, die Daten eines Sendeobjekts zu versenden, ohne dal3
darauf mit einem Interrupt reagiert wird. Dazu mul3 das F#h§64 DISABLE INT

bei der Konfiguration des Message-Objekts gesetzt werden. Dies kann bei
Sendeobjekten, die keine Reaktion erfordern sinnvoll sein, um die CPU-Belastung zu
verringern.

Ein Aufruf von sl064 send_data bietet fir solche Message-Objekte keine Garantie,
dal3 die Daten auch tatsachlich auf den Bus gesendet werden. Der CAN-Controller
kann die Daten erst versenden, wenn der Bus frei ist. Im Fall, dal3 der Bus stark
belastet ist, kann das einige Zeit dauern. Wenn in dieser Zeit Sendeanforderungen
fur weitere Message-Objekte an das Treiberprogramm Ubergeben werden, konnen
diese die Sendeanforderung eines Message-Objekts mit gesetztem
~SL064 DISABLE INT-Flag loschen. Dies kann durch zusatzliches Setzen von
_SL064 EXCL_BUFFER verhindert werden.

Message-Objekte miSL064 DISABLE INT sind immer aktiv und passiv.

Beispiel: Die folgenden Anweisungen konfigurieren mit dem SL-CANi, das auf
Steckplatz 1 aufgesteckt ist, ein Sendeobjekt, dem der Identifier ID =7
zugeordnet wird. Das Message-Objekt soll sowohl auf Wunsch als auch
auf Anforderung eines anderen Teilnehmers Daten verschicken kénnen.
Als Message-Serviceroutine wird die Funktion 4 der Task 100 zugeteilt.

/* variables to configure nessage object */
SL064MsgType neg_confi g;

SLO064Handl e hMessagel,;

USHORT error;

/| * paranmeters for nmessage object to be configured */

msg_config.id = 7L;

nsg_config.control fl ags _SL064_SEND | _SL064_ ACTI VE |
~SL064 _PASSI VE;

100;

4,

nsg_confi g. serv_task
msg_config.serv_func

/* configure nessage object and get handle for this object */
error = sl 064 _config nsg object (1, &Messagel, &nrsg_config);
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3064 clear _configuration Ldsche Treiberkonfiguration

Pascal FUNCTION d064 _clear_configuration (micro_slot: BY TE): WORD;

C USHORT d064 clear_configuration (UCHAR micro_slot);

Funktion Diese Funktion I6scht die gesamte Message-Objekt-Konfiguration im
Treiberprogramm. Danach kann ohne nochmaligen Aufruf von
sl064 config_module eine neue Message-Objekt-Konfiguration erstellt
werden. Bevor das S-Link wieder an der Bus-Kommunikation
teilnehmen kann, mul} sl064 start com ausgefiihrt werden.

3064 start_com Starte die CAN-Kommunikation

Pascal FUNCTION sl064_start_com (micro_slot: BYTE) : WORD;

C USHORT sl064 start_ com (UCHAR micro_slot);

Funktion Diese Prozedur startet die CAN-Kommunikation.

35064 _stop_com Beende die CAN-Kommunikation

Pascal FUNCTION sl064 _stop _com (micro_slot: BYTE) : WORD;

C USHORT sl064 stop_com (UCHAR micro_slot);

Funktion Diese Prozedur beendet die CAN-Kommunikation.

5064 get_diagnosis Lies Diagnosemeldung des Treiber prog.

Pascal FUNCTION sl064_get_diagnosis (micro_slot: BYTE): WORD;

C USHORT sl064_get_diagnosis (UCHAR micro_slot);

Funktion Mit dieser Funktion erhalten Sie genauen Aufschluf? tber die Ursache

eines Fehlers in der zuletzt bearbeiteten Funktion des Treiberprogram-
mes SL64TASK. Eine Ubersicht Uiber die moglichen Diagnosemeldun-
gen und ihre Bedeutung finden Sie auf Seite 38. Die Diagnosemeldung
wird vom Treiberprogramm nach dem Lesen = 0 gesetzt.
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5064 set _data Setze Nutzdaten eines M essage-Objekts

Pascal

C

Funktion

Parameter

FUNCTION s064 set data(micro_slot: BYTE; handle:
SLO064Handle; VAR data: BYTE; size: BYTE): WORD,;

USHORT 4064 set data (UCHAR micro_slot, SL064Handle handle,
UCHAR *data, UCHAR size);

Diese Funktion setzt die Nutzdaten des durch handle reprasentierten
Message-Objekts, das als Sendeobjekt konfiguriert sein muf3. Das Mes-
sage-Objekt wird allerdings noch nicht gesendet. Hierzu muf3 ggf.
sl064 _send data ausgefuhrt werden.

handle: Handle des Message-Objekts.

data: Zeiger auf die einzutragenden Nutzdaten. Von diesen
Nutzdaten werdesd ze Byte in das Nutzdatenfeld des Mes-
sage-Objekts eingetragen.

size: Anzahl Nutzdatenbyte (Wertebereich: 0 bis 8).

5064 get data Lies die Nutzdaten eines M essage-Obj ekts

Pascal

C

Funktion

Parameter

FUNCTION sl064 get data (micro_slot: BYTE; handle:
SLO64Handle; VAR data_var: BYTE; VAR size_var: BYTE) :
WORD;

USHORT sl064 get data (UCHAR micro_slot, SLO64Handle handle,
UCHAR *data_var, UCHAR *size_var);

Diese Funktion liest Nutzdaten des dumahdle reprasentierten Mes-
sage-Objekts.

handle: Handle des Message-Objekts.

data var: Zeiger auf eine Variable, die die Nutzdaten (max. 8 Byte)
des Message-Objekts Ubernimmt.

size var. Zeiger auf eine Variable, die der Funktion die maximal zu
lesenden Datenbyte Ubergibt und von der Funktion die An-
zahl der tatsachlich gelieferten Datenbyte Ubernimmt.
Mdogliche Werte fur die Anzahl Datenbyte sind O bis 8.
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d064 send data Sende Daten

Pascal FUNCTION s064 send data (micro_slot: BYTE; handle:
SL064Handle): WORD;

C USHORT d¢064 send _data (UCHAR micro_slot; SL064Handle
handle);

Funktion Diese Funktion sendet das durch handle repréasentierte Message-Ob-
jekt, das als aktives Sendeobjekt konfiguriert sein muf3. Beim Senden
wird ein Data-Frame auf dem CAN-Bus verschickt.

Parameter handle: Handle des Message-Objekts.

5064 send _data request Sende Datenanforderung

Pascal FUNCTION sl064 send_data_request (micro_slot: BYTE;
handle: SLO64Handle): WORD;

C USHORT sl064 send_data_request (UCHAR micro_slot,
SLO064Handle handle);

Funktion Mit dieser Funktion wird ein Remote-Frame auf dem CAN-Bus ver-
schickt um von einem anderen Busteilnehmer Daten anzufordern. Das
durch handle reprasentierte Message-Objekt mul3 als aktives Emp-
fangsobjekt konfiguriert sein.

Parameter handle: Handle des Message-Objekts.

sl064 clear msg Deaktiviere ein aktives M essage-Obj ekt

PASCAL  FUNCTION sl064_clear_msg (micro_slot: BYTE; handle:
SL064Handle): WORD;

C USHORT sl064 clear_msg (UCHAR micro_slot, SLO64Handle
handle);

Funktion Das SL-CANi wiederholt einen mits064 send data oder
s064 send data request gestarteten Sendeversuch solange, bis ein
anderer Busteilnehmer den Empfang der Nachricht bestatigt. Ist ein
Busteilnehmer ausgefallen, so bleibt die Empfangsbestatigung aus.
Dies hat zur Folge, dal3 die Message-Serviceroutine nicht aufgerufen
wird und - wenn dafur ein temporarer Puffer genutzt wird - der



34 S .-CANi (Typ 064) Hochsprachenbibliothek

Parameter

temporare Message-Puffer blockiert wird. Zudem wird durch die
standige Wiederholung des Sendeversuchs der CAN-Bus belastet.

Abhilfe schafft diese Funktion, die den Sendeversuch abbricht und den
ggf. blockierten temporaren Message-Puffer wieder freigibt.

handle: Handle des Message-Objekts.

9064 set acceptance mask Setze die Akzeptanzmaske

Pascal

C

Funktion

FUNCTION sl064_set_acceptance_mask (micro_slot: BYTE; VAR
mask: LONGINT; usage: BYTE; serv_task, serv_func: WORD):
WORD;

USHORT sl064_set _acceptance_mask (UCHAR micro_slot, ULONG
*mask, USHORT usage, USHORT serv_task, USHORT serv_func);

Mit dieser Funktion kann das S-Link so konfiguriert werden, daf’ es
tber den Nur-Empfangspuffer mehr Nachrichten empféangt, als eigent-
lich konfiguriert wurden. Dies ist z.B. dann sinnvoll, wenn Sie ein Mo-
nitorprogramm fir alle Nachrichten auf dem CAN-Bus erstellen moch-
ten. Hierbei missen Sie allerdings beachten, dal3 das bereits bestehende
Filter in seiner Filterfunktion nicht eingeschrankt wird. Ebenso missen
sie beim Parametarsage beachten, dal3 der Nur-Empfangspuffer ent-
weder Data-Frame- oder Remote-Frame-Telegramme empfangen kann.
Die flur den Nur-Empfangspuffer bereits konfigurierten Message-Ob-
jekte missen somit bericksichtigt werden.

In Standardanwendungen benétigen Sie diese Funktion nicht, da das
Treiberprogramm SL64TASK die Akzeptanzmaske aus den IDs der
konfigurierten Message-Objekte automatisch errechnet.

Wenn Sie diese Funktion ausfuhren, missen Sie daflr ebenfalls eine
Message-Serviceroutine (siehe Seite 7) schreiben und diese der
Funktion durch die Angabe der Task- und Funktionsnummer Uberge-
ben. Diese Message-Serviceroutine wird immer dann aufgerufen, wenn
eine unkonfigurierte Nachricht empfangen wird. Da diese Routine ftr
Nachrichten mit verschiedenen ldentifiern gultig ist, ist es die Aufgabe
der Message-Serviceroutine, die ID =64 get id auszuwerten.
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Parameter

mask: Ubergibt an die Funktion die Bitmaske, mit der die Ak-
zeptanzmaske des Nur-Empfangspuffers gesetzt werden
soll (der Wert 0 bedeutet, dal3 alle Nachrichten empfangen
werden) und ubernimmt von der Funktion den tatsachli-
chen Wert der Akzeptanzmaske (im Fehlerfall wurde die
Akzeptanzmaske nicht verandert).

usage: Gibt an, ob Uber den Nur-Empfangspuffer Remote-Frame-
Telegramme (= 1) oder Data-Frame-Telegramme (= 0)
empfangen werden sollen.

serv_task: Tasknummer zur Message-Serviceroutine.
serv_func: Funktionsnummer zur Message-Serviceroutine.

Wenn Sie eine ungultige Task- oder Funktionsnummer tbergeben, kann di§s zum
spateren Programmabsturz fuhren! Die Funktion darf pro S-Link nur einmal ai¥sge-
fiihrt werden! ¢

5064 get id LiesdielD eines Message-Obj ekts

Pascal

FUNCTION d064 get id (micro_slot: BYTE; handle: SL064Handle;
VAR id var: LONGINT): WORD;

C USHORT 4064 get id (UCHAR micro_slot, SL0O64Handle handle,
ULONG *id_var);
Funktion Diese Funktion liefert die ID des durch handle repréasentierten Mes-
sage-Objekts.
Parameter handle: Handle des Message-Objekts.
id_var: Zeiger auf eine Variable, die die ID des Message-Objekts
ubernimmit.
5064 get_msg_count Lies die Anzahl aufgetr etener
Interrupts fur ein Message-Objekt
Pascal FUNCTION 5064 get msg_count (micro_slot: BYTE;
handle: SL064Handle; VAR count: LONGINT): WORD;
C USHORT d064 get msg_count (UCHAR micro_slot, SL064Handle
handle, ULONG * count);
Funktion Mit dieser Funktion kann ermittelt werden, wie oft ein Message-Objekt

seit seiner Konfiguration einen Interrupt ausgeldst hat.
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Parameter  handle: Handle des M essage-Objekts.

count: Zeiger auf eine Variable, fit das Ergebnis.
9064 set_led Schaltedie S-Link LED
Pascal PROCEDURE sl064 set_led (micro_slot, data: BYTE);
C void sl064_set led (UCHAR micro_slot, UCHAR data);
Funktion Mit dieser Funktion die LED auf dem S-Link geschaltet werden.
Parameter: data: Zustand der LED (1= leuchtet; 0= leuchtet nicht).
sl064 get led Leseden Zustand der LED
Pascal FUNCTION sl064_get_led (micro_slot: BYTE): BYTE ;
C UCHAR sl064 get_dout (UCHAR micro_slot);

Funktion Diese Funktion liest den Zustand der LED.

Reaktion auf CAN-Bus-Ereignisse im PC-Programm

Fur den Fall, dal3 auf Echtzeitprogrammierung verzichtet werden soll, bietet das
Treiberprogramm die Funktion 14 (SL064 SRQ_SERVICE_FUNC). Diese kann als
Message-Service-Routine und als Error-Service-Routine angegeben werden. Die
Funktion sendet einen gepufferten Service-Request an den PC und speichert die
Ursache des Requests im Treiberprogramm ab. Fir die Auswertung des Service-
Requests im PC-Programm steht die FunkslO64 evaluate srg zur Verfligung.

Es ist zu beachten, dal3 es bei der Behandlung von CAN-Bus-Ereignissen im PC-
Programm zu Dateninkonsistenzen kommen kann. Zu dem Zeitpunkt, an dem das
PC-Programm den Service-Request auswertet, kann das Treiberprogramm bereits
neue Daten fur das Message-Objekt empfangen haben. Liest das PC-Programm in
der Service-Routine die Daten des Message-Objekts aus, so sind dies unter
Umstanden nicht die, die den Service-Request ausgelost haben, sondern neuere.

Um dieses zu verhindern besteht die Mdoglichkeit, den Empfang von Nachrichten im
Anschluf3 an den Aufruf der Funktion 14 flr eine bestimmte Zeit zu unterbinden. Um
diese Funktionalitat zu aktivieren, ist die Funktish064 enable int_mask

aufzurufen (die Funktion steht nur in PC-Programmen zur Verfligung). Bei jedem
Aufruf der Funktion 14 wird dann automatisch die Interruptauslésung des CAN-
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Controllers unterbunden. Der CAN-Controller auf dem S-Link kann zwar weiterhin
Nachrichten vom CAN-Bus empfangen, er kann diese dann aber nicht mehr an das
Treiberprogramm weitergeben. Dadurch ist sichergestellt, dal3 die Daten eines
Message-Objekts zwischen dem Auslosen des Service-Requests und dem Auslesen
vom PC nicht verandert werden. Sobald das PC-Programm mit der Behandlung des
Service-Requests fertig ist, mul3 es dies dem Treiberprogramm durch Aufruf der
Funktionsl064_end of srg mitteilen. Der Interrupt wird dann wieder freigegeben.

Je langer der Interrupt gesperrt bleibt, desto hoher wird die Wahrscheinlichkeilgdaf3
Nachrichten verloren gehen. Empfangt der CAN-Controller wahrend dieselfjZeit
zwei Nachrichten, so kann das Treiberprogramm im Anschluf3 an die Freigale: des
Interrupts nur auf die zweite Nachricht reagieren, die erste ist verloren.

Bei Verwendung von Echtzeit-Service-Routinen bestehen keine Probleme beziglich
Datenkonsistenz und Message-Verlust.

5064 evaluate srq Werte des Service-Request aus
Pascal FUNCTION sl064_evaluate _srq (VAR micro_slot: BYTE;
VAR handle: SLO64Handle): WORD
C USHORT sl064 evaluate_srqg (UCHAR *micro_slot,
SLO064Handle *handle);

Funktion Diese Funktion kann nur PC-Programmen verwendet werden. Sie
erfullt nur dann ihren Zweck, wenn Sie als Message-Serviceroutine ei-
nes Message-Objekts oder als Error-Serviceroutine die Furildidas
Treiberprogrammes SL64TASK angegeben haben. In diesem Fall
konnen Sie auf die Echtzeitprogrammierung verzichten, da diese
Funktion einen gepufferten Service-Request an den PC sendet und die
Ursache des Requests im Treiberprogramm abspeichert. In Ihrem PC-
Programm mussen Sie den Service-Request auswerten.

Die Funktion wertet einen empfangenen Service-Request aus. Das
Treiberprogramm verwendet den Wert 80h im Low-Byte des Service-
Request-Wortes. Im High-Byte steht der Steckplatz (0 bis 5
entsprechend Kanal A bis F) des auslésenden SL-CANI.

Wenn der Riuckgabewert der Funktion = 0 und das von der Funktion
erhaltene Handle& O ist, so signalisiert der Service-Request eine er-
folgreiche Bus-Kommunikation des durch das Handle reprasentierten
Message-Objekts.
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Wenn der Riuckgabewert der FunktisrD ist, so signalisiert der Ser-
vice-Request das Auftreten eines Busfehlers (moégliche Riickgabewerte
sind: 1 ='Stark gestorter Bus', 2 = 'Bus Off").

Wenn der Ruckgabewert der Funktion und das Handle = O ist, so ist
vom Treiberprogramm kein Service-Request gesendet worden.

Parameter micro_slot: Zeiger auf eine Variable zur Ubernahme des Steckplatzes
des auslésenden S-Links.
handle: Zeiger auf eine Variable zur Ubernahme des Handles fir
das Message-Objekt, das den Service-Request ausgelost
hat (d.h. das Daten empfangen bzw. erfolgreich gesendet
hat).
Aktiviere Interrupt-Sperrung durch

d064 _enable int_mask Funktion 14 des Treiber programms

Pascal PROCEDURE sl064 enable _int_mask (micro_slot: BYTE);

C void sl064_enable int_mask (UCHAR micro_slot);

Funktion Diese Funktion steht nur in PC-Programmen zur Verfligung. Sie
aktiviert den auf Seite 8-36 beschriebenen Mechanismus der Sperrung
des verwendeten Interrupts durch Funktion 14 des Treiberprogrammes.
Dadurch bleiben die Daten eines Message-Objekts konsistent.

5064 end of srq Gebe gesperrten Interrupt frei

Pascal PROCEDURE sl064_end_of_srq (micro_slot: BYTE);

C void sl064_end_of srq (UCHAR micro_slot);

Funktion Diese Funktion steht nur in PC-Programmen zur Verfigung. Sie mufl}

nach der Beendigung der Service-Request-Behandlung aufgerufen
werden um den Interrupt wieder freizugeben (nur wenn der
Mechanismus zur Interruptsperrung durch sl064 enable int _mask
aktiviert ist).
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Fehlerstatus der Bibliotheksroutinen

Die Bibliotheksroutinen liefern Fehlercodes des Betriebssystems zurlick. Der Ruck-
gabewert nimmt den Wert 42e0h (in Echtzeitprogramm) bzw. 42h (in PC-Programm)
an, wenn das Treiberprogramm einen Fehler signalisiert. Genaueren Aufschlufd tGber
die treiberinterne Ursache liefert die Funktsbd64 get diagnosis (siehe Seite 31),

die eine Diagnosemeldung bezlglich des letzten Aufrufes einer Treiberfunktion
liefert. Eine Diagnosemeldung kann auf3er der Ursache einer Fehlermeldung auch
eine Warnung (dies wird nicht durch eine Fehlermeldung signalisiert) sein. Die Rou-
tine sl064 _get_diagnosis kann folgende Diagnosemeldungen liefern:

Wert  Bedeutung

0 Die Funktion wurde fehlerfrei ausgeflhrt.

1 Die Anzahl der empfangenen Nutzdatenbyte stimmt nicht mit den gefor-
derten tGberein (Warnung).

2 Die angegebene Serviceroutine ist noch nicht installiert (Warnung).

3 Der letzte Sendewunsch fir ein Message-Objekt ist noch nicht auf dem
Bus abgesetzt worden (Warnung).

4 Ein Frame fir dieses Message-Objekt wurde empfangen, aber noch nicht
vom Interrupt behandelt (Warnung).

5 Eine empfangene Nachricht ist verloren gegangen, weil der Interrupt nicht
bearbeitet werden konnte, bevor eine neue Nachricht angekommen ist
(Warnung).

6 Das Message-Objekt wurde im FIFO-Puffer zwischengespeichert und

konnte nicht sofort versendet werden (Warnung).
21h Nicht genug Speicherplatz um ein neues Message-Objekt anzulegen.
22h Das CAN-S-Link ist nicht ansprechbar.
24h Ein EEPROM-Konfigurationsparameter liegt nicht im erlaubten Wertebe-

reich.

27h Es wurde versucht, mehr als 13 Message-Objekten die Eigenschaft
9064 EXCL BUFFER zuzuweisen.

28h Es wurde versucht, mehrere Message-Objekte mit derselben ID zu konfigu-
rieren.

29h Der Wert der mit sl064 set_acceptance _mask gesetzten Akzeptanzmaske

wirde dazu fuhren, dafld nicht mehr alle konfigurierten Nachrichten emp-
fangen werden kénnen.

2ah Das Ubergebene Handle verweist auf ein Message-Objekt vom falschen
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Wert  Bedeutung
Typ oder ist ungiiltig.

2bh Der FIFO-Puffer ist voll. Das Treiberprogramm kann voriibergehend keine
weiteren Sendewlnsche entgegennehmen.

2ch Der Nur-Empfangspuffer konnte nicht richtig konfiguriert werden. Es wur-
den sowohl passive Sendeobjekte als auch passive Empfangsobjekte konfi-
guriert, die Uber diesen Puffer empfangen werden sollen (d.h. bei denen das
Flag S.064 EXCL _BUFFER nicht gesetzt ist). Wenn Sie beide Typen
verwenden, miussen Sie allen Message-Objekten eines Typs exklusive Puf-
fer zuweisen.

2dh Die vorgeschriebene Reihenfolge beim Aufruf der Funktionen wahrend der
Konfigurationsphase wurde nicht eingehalten.

2eh Fehler beim Reset des S-Links

2fh Fehler wéhrend der (asynchronen) Initialisierung des S-Links

30h Fehler bei der synchronen Initialisierung des S-Links

31h EEPROM-Wort 12 enthélt einen ungultigen Wert

32h Das Interrupt-Manager-Programm M6P0500.LIB ist nicht Kkorrekt
installiert.

33h Fehlermeldung des Programmes M6P0500.LIB. Die Fehlerursache kann
aus dem Parameterbyte O der Interrupt-Manager-Task gelesen werden (der
Wert 6 bedeutet dort z.B., dalR keine Quarzfrequenz im EEPROM
eingetragen ist)

35h Die SCC-Frequenz im SCC-EEPROM-Wort 3 mul3 7,37 MHz oder 16,5

MHz betragen.
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