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1 Benutzerfuhrung

Bitte lesen Sie das Handbuch sorgfaltig. Verwenden Sie das Produkt erst, wenn Sie das Hand-

buch verstanden haben.

1.1 Mitgeltende Dokumente
Dokument Autor
VCI: C++ Software Version 4 Software Design Guide HMS
VCI-Treiber Installationsanleitung HMS

1.2 Dokumenthistorie
Version Datum Beschreibung
1.0 Januar 2018 Erste Version

VCI: C-API fur CAN-FD Software Design Guide

4.02.0250.10023 1.0
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1.3

Konventionen
Handlungsaufforderungen und Resultate sind wie folgt dargestellt:
» Handlungsaufforderung 1
» Handlungsaufforderung 2
®» Ergebnis 1
®» Ergebnis 2
Listen sind wie folgt dargestellt:
» Listenpunkt 1
* Listenpunkt 2

Fette Schriftart wird verwendet, um interaktive Teile darzustellen, wie Anschliisse und Schalter
der Hardware oder Menus und Buttons in einer grafischen Benutzeroberflache.

Diese Schriftart wird verwendet, um Programmcode und andere Arten von
Dateninput und -output wie Konfigurationsskripte darzustellen.

Dies ist ein Querverweis innerhalb dieses Dokuments: Konventionen, S. 6

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

@ Dies ist eine zusétzliche Information, die Installation oder Betrieb vereinfachen kann.

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

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide 4.02.0250.10023 1.0
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1.4 Glossar
Abkiirzungen
BAL Bus Access Layer
CAN Controller Area Network
FIFO First-In-/First-Out-Speicher
GUID Weltweit eindeutige und einmalige ID
LIN Local Interconnect Network
VCI Virtual Communication Interface
VCIID VCl-spezifische einmalige ID
VCI-Server VCI-System-Service

VCI: C-API fur CAN-FD Software Design Guide

4.02.0250.10023
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2

Systemubersicht

VCI (Virtual Communication Interface) ist eine Systemerweiterung, die Applikationen einen ein-
heitlichen Zugriff auf verschiedene Gerate von HMS Industrial Networks ermdglicht. In diesem
Handbuch ist die C-Programmierschnittstelle (CAN-FD) VCINPL2.DLL beschrieben. Die Pro-
grammierschnittstelle verbindet den VCI-Server und die Applikationsprogramme uber vordefi-
nierte Komponenten, Schnittstellen und Funktionen.

VCl Applications
canAnalyser3 mini

VCl Device Server Control Application

2
2 2
& o a o o
sffafl2)(22]:]=
eflellBIHE|=2]l2]|=
& zll=zll2)1Z|e VCl Device Service
slzllgllg2lz]=]S
S218]18] s
o
2 VCl UserMode VCI UserMode
Driver Driver
{weid118wx dil) [ VCIa112wne dll )
CAN / CAN-FD/ LIN
C++ APl
User Mode (el
L 1]
Kernel Mode vois e
ystem Sarvice TCP/IP Stack Bluetooth Stack
(vcisrv.sys)
VCl Kerne IMode VClKemelMode VCl Kermne IMode
Driver (vcid11ldwx, Driver Driver
veid116wx) (vcid11lwx sys) (wcid005wx. sys)
L 1
Hardware
Aktive Passive
TCP/IP-Interf; BlueTooth-
USB-Interfaces PCI/PCle-Interfaces PCI/PCle-Interfaces ECiN;nZt:I"::S Inl:::rfnaf:es
{USB-to-CANVZ, ) { CAN-1BZxx, | CAN-IB1xx, : . (CANblue, .. )
CAN-1Bdxx, ... ) CAN-IB3xx, ... ) r
Nicht Teil dieser Installation.
Eine separate Installation ist verfugbar.
Fig. 1 Systemaufbau und Systemkomponenten
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2.1

2.2

Teilkomponenten und Funktionen der
Programmierschnittstelle

Native VCI-Programmierschnittstellen (VCINPL2.DLL)

Gerateverwaltung und
Geratezugriff

CAN-Steuerung

CAN-
Nachrichtenkanale

Zyklische CAN-
Sendeliste

vciEnumDeviceOpen

canControlOpen

canChannelOpen

canSchedulerOpen

vciEnumDeviceClose

canControlClose

canChannelClose

canSchedulerClose

vciEnumDeviceNext

canControlGetCaps

canChannelGetCaps

canSchedulerGetCaps

vciEnumDeviceReset

canControlGetStatus

canChannelGetStatus

canSchedulerGetStatus

vciEnumDeviceWaitE-
vent

canControlDetectBitrate

canChannelGetControl

canSchedulerActivate

vciFindDeviceByHwid

canControllnitialize

canChannellnitialize

canSchedulerReset

vciFindDeviceByClass

canControlReset

canChannelGetFilterMo-
de

canSchedulerAddMessa-
ge

vciSelectDeviceDlg

canControlStart

canChannelSetFilterMo-
de

canSchedulerRemMes-
sage

vciDeviceOpen

canControlGetFilterMode

canChannelSetAccFilter

canSchedulerStartMes-
sage

vciDeviceOpenDig

canControlSetFilterMode

canChannelAddFilterlds

canSchedulerStopMes-
sage

vciDeviceClose

canControlSetAccFilter

canChannelRemFilterlds

vciDeviceGetinfo

canControlAddFilterlds

canChannelActivate

vciDeviceGetCaps

canControlRemFilterlds

canChannelPeekMessa-
ge

canChannelPostMessa-
ge

canChannelWaitRxEvent

canChannelWaitTxEvent

canChannelReadMessa-
ge

canChannelSendMessa-
ge

LIN-Steuerung

LIN-
Nachrichtenmonitore

linControlOpen

linMonitorOpen

linControlClose

linMonitorClose

linControlGetCaps

linMonitorGetCaps

linControlGetStatus

linMonitorlnitialize

linControllnitialize

linMonitorActivate

linControlReset

linMonitorPeekMessage

linControlStart

linMonitorWaitRxEvent

linControlWriteMessage

linMonitorReadMessage

Programmierbeispiele

Bei der Installation des VCI-Treibers, werden automatisch Programmierbeispiele in c:\Users
\Public\Documents\HMS\IXXAT VCI 4,0.2\Samples\Npl2 installiert.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide

4.02.0250.10023 1.0
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3 Gerateverwaltung und Geratezugriff

Die Gerateverwaltung ermdglicht das Auflisten und den Zugriff auf die beim VCI-Server ange-
meldeten Gerate.

| vciEnumDeviceNext | | vciEnumDeviceWaitEvent |
| vGiEnumDeviceClose liefert néchsten wartet auf | veiEnumDeviceReset |
Listeneintrag Anderung der Liste
schlieRt Geratelist Reset Indexliste
| vciEnumDeviceOpen veiDeviceOpen
/ vciDeviceOpenDlg

offnet Gerateliste Device List offnet Gerat auf der Liste

vciFindDeviceByHwid PCN04-PCI | |

vciFindDeviceByClass \ USB-to-CAN 4/—I vciDeviceClose
sucht nach Geréten mi

bestimmten Eigenschaften schliefst gedffnetes Gerét

vciDeviceGetInfo

iSelectDeviceDI l > < . .
veselectevicers | zeigt Dialog zur bestimmt Informationen vciDeviceGetCaps
Geréateauswahl eines gedffneten Gerats
User Mode Anderung der Liste
Kernel Mode
VCI-Server
Server Logln Server Logoff
PC-104-PCI USB-to-CAN

Fig. 2 Komponenten der Gerateverwaltung

Der VCI-Server verwaltet alle Gerate in einer systemweiten globalen Gerateliste. Beim Start
des Computers oder wenn eine Verbindung zwischen Gerat und Computer hergestellt wird,
wird das Gerat automatisch beim Server angemeldet. Ist ein Gerat nicht mehr verfigbar, weil
z. B. die Verbindung unterbrochen ist, wird das Gerat automatisch aus der Gerateliste entfernt.

Hot-Plug-In-Gerate, die sich wahrend des laufenden Betriebs hinzufiigen oder entfernen las-
sen, wie USB-Gerate, melden sich nach dem Einstecken beim Server an und mit Ausstecken
wieder ab. Die Gerate werden auch angemeldet oder abgemeldet, wenn beim Geratemanager
vom Betriebssystem ein Geratetreiber aktiviert oder deaktiviert wird.

Wichtigste Gerateinformationen

Schnittstelle Typ Beschreibung

VciObjectld Eindeutige ID des Gerats | Der Server weist jedem Gerat bei der Anmeldung
eine systemweit eindeutige ID (VCIID) zu. Diese
ID wird fiir spatere Zugriffe auf das Gerat bendtigt.

DeviceClass Gerateklasse Alle Geratetreiber kennzeichnen ihre unterstitzte
Gerate-Klasse mit einer weltweit eindeutigen und
einmaligen ID (GUID). Unterschiedliche Gerate
gehoren unterschiedlichen Gerateklassen an, z. B.
hat das USB-to-CAN eine andere Gerateklasse,
als die PC-104/PCI.

UniqueHardwareld Hardware-ID Jedes Gerat hat eine eindeutige Hardware-ID. Die
ID kann verwendet werden, um zwischen zwei In-
terfaces zu unterscheiden oder um nach einem
Gerat mit bestimmter ID zu suchen. Bleibt auch
bei Neustart des Systems erhalten. Kann daher in
Konfigurationsdateien gespeichert werden und er-
moglicht automatische Konfiguration der Anwen-
dersoftware nach Programmstart und Systemstart.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide 4.02.0250.10023 1.0
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3.1

Verfugbare Gerate auflisten

» Um auf globale Gerateliste zuzugreifen, Funktion vciEnumDeviceOpen aufrufen.
® Liefert Handle auf globale Gerateliste zuriick.

Mit dem Handle kénnen Informationen zu verfiigbaren Geréaten abgerufen und Anderungen an
der Gerateliste Uberwacht werden. Es gibt verschiedene Mdglichkeiten durch die Gerateliste zu
navigieren.

Informationen zu Geraten aus Gerdteliste abrufen

Die Applikation muss den bendtigten Speicher als eine Struktur vom Typ VCIDEVICEINFO
bereitstellen.

» Funktion vciEnumbDeviceNext aufrufen.
® Liefert Beschreibung eines Gerats aus der Gerateliste
= Interner Index wird mit jedem Aufruf erhéht.

» Um Informationen zum nachsten Geréat der Geréateliste zu erhalten, Funktion
vciEnumDeviceNext erneut aufrufen.

®» Mit jedem Aufruf werden Informationen zum nachsten Geréat in der Liste angezeigt.

®» Wenn die Liste durchlaufen ist, wird Wert vCI_E NO MORE_ITEMS zurtickgegeben.

Internen Listenindex zuriicksetzen
» Funktion vciEnumDeviceReset aufrufen.
®» Interner Index der Gerételiste ist zuriickgesetzt.
®» Nachfolgender Aufruf der Funktion vciEnumbDeviceNext liefert wieder Informationen
zum ersten Gerat in Gerateliste.
Anderungen an Geriteliste iberwachen

» Funktion vciEnumbDeviceWaitEvent aufrufen und Handle der Geréateliste in Parameter
hEnum angeben.

®» Wenn der Inhalt der Liste gedndert wird, liefert die Funktion den Wert vCI_OK.
®» Andere Rickgabewerte bezeichnen einen Fehler oder signalisieren, dass die fiir den

Funktionsaufruf angegebene Wartezeit Uberschritten ist.

Gerateliste schlieBen

Um Systemressourcen zu sparen, wird empfohlen die Gerateliste zu schlieRen wenn kein wei-
terer Zugriff notwendig ist.

» Funktion vciEnumbDeviceClose aufrufen und Handle der zu schlielienden Geréateliste in
Parameter hEnum angeben.

®» Gedffnete Gerateliste wird geschlossen.

= Angegebener Handle ist freigegeben.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide 4.02.0250.10023 1.0
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3.2 Einzelne Gerate suchen

Einzelne Gerate kdnnen tber Hardware-ID, Gerateklasse oder einen vordefinierten Dialog ge-
sucht werden. Beispielsweise kann eine Applikation tber die Gerateklasse
(veiFindDeviceByClass) nach der ersten PC-104/PCl im System suchen.

» Um Gerat mit bestimmter Hardware-ID zu suchen, Funktion vciFindDeviceByHwid
aufrufen.

» Um Gerat mit Gerateklasse (GUID) zu suchen, Funktion vciFindDeviceByClass
aufrufen.

» Gerateklasse (GUID) in Parameter rClass und Instanznummer des gesuchten CAN-Inter-
face in Parameter dwinst angeben.

» Um einen vordefinierten Dialog, der die Gerateliste zeigt, anzuzeigen, Funktion
vciSelectDeviceDlg aufrufen und gewlinschtes Gerat wahlen.

®» Bei erfolgreicher Ausfiihrung, liefern alle Funktionen die Gerate-ID (VCIID) des ge-
wahlten Gerats.

Der Dialog liber vciSelectDeviceDlg kann auch verwendet werden, um die Hardware-ID
oder Geréteklasse eines Geréts herauszufinden.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide 4.02.0250.10023 1.0
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3.3 Auf Gerate zugreifen
Auf einzelne Gerate zugreifen

» vciDeviceOpen aufrufen und Gerate-ID (VCIID) des zu 6ffnenden Geréats in Parameter
rVciid angeben (um Gerate-ID zu bestimmen siehe Verfiigbare Geréte auflisten, S. 11 und
Einzelne Geréte suchen, S. 12).

®» Liefert Handle zum geoéffneten Interface in Parameter phDevice.

Uber Dialog zugreifen

» Um einen vordefinierten Dialog, der die aktuelle Gerateliste zeigt, anzuzeigen, Funktion
vciDeviceOpenDlg wahlen und gewlnschtes Gerat wahlen.

®» Liefert Handle zum geoéffneten Interface.

Informationen liber gedffnetes Gerat abfragen

Die Applikation muss den bendtigten Speicher als Struktur vom Typ VCIDEVICEINFO
bereitstellen.

» Funktion vciDeviceGetInfo aufrufen.
®» Liefert Informationen zu Gerat aus Gerateliste (siehe Wichtigste Geréateinformationen,

S. 10).

Informationen iiber technische Ausstattung eines Geriats abfragen

» Funktion vciDeviceGetCaps aufrufen.

Die Funktion bendtigt den Handle des Gerats und die Adresse einer Struktur vom Typ
VCIDEVICECAPS.

®» Liefert bendtigte Information in Struktur VCIDEVICECAPS.

®» Gelieferte Informationen informieren wie viele Busanschliisse auf einem Gerat vorhan-
den sind.

® Struktur VCIDEVICECAPS enthélt eine Tabelle mit bis zu 32 Eintragen, die den jeweili-
gen Busanschluss bzw. Controller beschreiben. Tabelleneintrag 0 beschreibt den Bus-
anschluss 1, Tabelleneintrag 1 beschreibt Busanschluss 2, usw.

Schnittstellenkarte

Anschluss 1 Anschluss 2
(Tabelleneintrag 0) (Tabelleneintrag 1)
Bus 1 Bus 2

Fig. 3 Schnittstelle mit zwei Busanschliissen

Gerite schlieBen

Um Systemressourcen zu sparen, wird empfohlen die Gerate zu schlieBen wenn kein weiterer
Zugriff notwendig ist.

» Funktion vciEnumbDeviceClose aufrufen.
» Geoffnetes Gerat wird geschlossen.

®» Handle ist freigegeben.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide 4.02.0250.10023 1.0
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4 Auf den Bus zugreifen
4.1 Auf den CAN-Bus zugreifen

| Interface
CAN-Controller 1
Steuer- Zykl'sc.he Nachrichten- CAN-Controller 2
e Sendeliste
einheit - kanal
(optional)
CAN 1 CAN 2

Fig. 4 Komponenten des CAN-Adapters und Schnittstellen-IDs

Jeder CAN-Anschluss kann aus bis zu drei Komponenten bestehen:
+  Steuereinheit (siehe Steuereinheit, S. 20)
+  ein oder mehrere Nachrichtenkanale (siehe Nachrichtenkanéle, S. 15)

«  zyklische Sendeliste, optional, nur bei Geraten mit eigenem Mikroprozessor (siehe Zykli-
sche Sendeliste, S. 24)

Die verschiedenen Funktionen, um auf die unterschiedlichen Komponenten
(canControlOpen, canChannelOpen, canSchedulerOpen) zuzugreifen, erwarten im ers-
ten Parameter den Handle des CAN-Interface. Um Systemressourcen zu sparen, kann der
Handle des CAN-Interface nach dem Offnen einer Komponente geschlossen werden. Fiir den
weiteren Zugriff auf den Anschluss wird nur der Handle der Komponente bendétigt.

Die Funktionen canControlOpen, canChannelOpen und canSchedulerOpen kénnen auf-
gerufen werden, so dass dem User ein Dialogfenster zur Auswahl eines CAN-Interface und des
CAN-Anschluss prasentiert wird. Um Zugriff auf das Dialogfenster zu erhalten, Wert
OxFFFFFFFF fir die Anschlussnummer eingeben. Statt des Handles auf das CAN-Interface, er-
wartet die Funktion in diesem Fall im ersten Parameter den Handle vom Ubergeordneten Fens-
ter (Parent) oder den Wert NULL, wenn kein Gbergeordnetes Fenster verfiigbar ist.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide 4.02.0250.10023 1.0
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411 Nachrichtenkanale

Die grundlegende Funktionsweise eines Nachrichtenkanals ist unabhangig davon, ob ein An-
schluss exklusiv verwendet wird oder nicht. Bei exklusiver Verwendung ist der Nachrichtenka-
nal direkt mit dem CAN-Controller verbunden.

Nachrichten-
kanal

y

CAN-Controller

CAN-Bus

\J

Fig. 5 Exklusive Verwendung eines Nachrichtenkanals

Bei nicht-exklusiver Verwendung sind die einzelnen Nachrichtenkanale Gber einen Verteiler mit

dem Controller verbunden.

Der Verteiler leitet die empfangenen Nachrichten an alle Kanale weiter und Ubertragt parallel
dazu deren Sendenachrichten an den Controller. Kein Kanal wird priorisiert, d. h. der vom Ver-
teiler verwendete Algorithmus ist so gestaltet, dass alle Kanale mdglichst gleichberechtigt be-

handelt werden.

Nachrichten- Nachrichten- Nachrichten-
kanal kanal kanal
A4 A4 A4

Distributor

Iy

Y

CAN-Controller

CAN-Bus

Fig. 6 CAN-Nachrichtenverteiler: mégliche Konfiguration mit drei Kanalen

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide
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Nachrichtenkanal 6ffnen
Nachrichtenkanal mit Funktion canChannelOpen 6ffnen oder erstellen.
» In Parameter hDevice Handle des CAN-Interface angeben.

» In Parameter dwCanNo Nummer des zu 6ffnenden CAN-Interface angeben (0 fir An-
schluss 1, 1 fur Anschluss 2 usw.).

» Wenn der Controller exklusiv verwendet wird (ausschlieRlich beim ersten Nachrichtenka-
nal, kein weiterer Nachrichtenkanal kann ged6ffnet werden), in Parameter fExclusive Wert
TRUE eingeben.

oder

Wenn Controller nicht-exklusiv verwendet wird (weiteren Nachrichtenkanale kénnen erstellt
und geodffnet werden) in Parameter fExclusive Wert FALSE angeben.

®» Bei erfolgreicher Ausfiihrung, liefert die Funktion den Handle zur gedffneten
Komponente.
Nachrichtenkanal initialisieren
Ein neu erstellter Nachrichtenkanal muss vor Verwendung initialisiert werden.
Mit Funktion canChannelInitialize initialisieren.
» In Parameter hCanChn den Handle des zu 6ffnenden Nachrichtenkanals angeben.

» GrolRe des Empfangspuffers in Anzahl CAN-Nachrichten in Parameter wRxFifoSize
angeben.

» Sicherstellen, dass Wert im Parameter wRxFifoSize grofRer O ist.

» Anzahl der Nachrichten, die der Empfangspuffer enthalten muss, um den Empfangsevent
eines Kanals auszulésen in wRxThreshold angeben.

» GroRe des Sendepuffers in Anzahl CAN-Nachrichten in Parameter wTxFifoSize angeben.

» Anzahl der Nachrichten, fur die im Sendepuffer Platz sein muss, um den Sende-Event aus-
zulésen in wTxThreshold angeben.

» Funktion aufrufen.

Der Speicher, der fiir Empfangs- und Sendepuffer reserviert ist, stammt aus einem limitierten
Systemspeicher-Pool. Die einzelnen Puffer eines Nachrichtenkanals kbnnen maximal bis zu cir-
ca 2000 Nachrichten enthalten.

Nachrichtenkanal aktivieren

Ein neuer Nachrichtenkanal ist inaktiv. Nachrichten werden nur empfangen und gesendet, wenn
der Kanal aktiv ist.

» Kanal mit Funktion canChannelActivate aktivieren und deaktivieren.
» Um Kanal zu aktivieren, in Parameter fEnable Wert TRUE eingeben.

» Um Kanal zu deaktivieren, in Parameter fEnable Wert FALSE eingeben.

Nachrichtenkanal schlieBen
Nachrichtenkanal immer schlieRen, wenn er nicht [anger bendtigt wird.

» Um Nachrichtenkanal zu schlieRen, Funktion canChannelClose aufrufen.
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CAN-Nachrichten empfangen

Es gibt verschiedene Moglichkeiten empfangene Nachrichten aus dem Empfangspuffer zu
lesen.

» Um empfangene Nachricht zu lesen, Funktion canChannelReadMessage aufrufen.

= Wenn im Empfangspuffer keine Nachrichten verfugbar sind und keine Wartezeit defi-
niert ist, wartet die Funktion bis eine neue Nachricht empfangen wird.

» Um maximale Wartezeit flr die Lesefunktion zu definieren, Parameter dwTimeout
spezifizieren.

= Wenn keine Nachrichten verfiigbar sind, wartet die Funktion nur bis die Wartezeit ab-
gelaufen ist.

» Um sofortige Antwort zu erhalten, Funktion canChannel PeekMessage aufrufen.
= Nachste Nachricht im Empfangspuffer wird gelesen.

= Wenn im Empfangspuffer keine Nachricht verfligbar ist, liefert die Funktion einen
Fehlercode.

» Um auf neue Empfangsnachricht oder nachstes Empfangsevent zu warten, Funktion
canChannelWaitRxEvent aufrufen.

Der Empfangsevent wird ausgel6st, wenn der Empfangspuffer mindestens die bei Aufruf
von canChannellnitialize in wRxThreshold angegebene Anzahl von Nachrichten enthalt
(siehe Nachrichtenkanal initialisieren, S. 16).

Mogliche Verwendung von canChannelWaitRxEvent und
canChannelPeekMessage:

DWORD WINAPI ReceiveThreadProc( LPVOID lpParameter )
{

HANDLE hChannel = (HANDLE) lpParameter;

CANMSG2 sCanMsg;

while (canChannelWaitRxEvent (hChannel, INFINITE) == VCI_ OK)

{
while (canChannelPeekMessage (hChannel, &sCanMsg) == VCI OK)
{

// processing of the message

}

return O0;

}

Thread-Prozedur beenden

Die Thread-Prozedur endet wenn die Funktion canChannelWaitRxEvent einen Fehlercode
liefert. Bei erfolgreichem Aufruf, liefern die kanalspezifischen Funktionen nur Fehlercodes zu-
ruck, falls ein schwerwiegendes Problem auftaucht. Um die Thread-Funktion abzubrechen,
muss der Handle des Nachrichtenkanals von einem anderen Thread geschlossen werden, wo-
durch alle momentan ausstehenden Funktionsaufrufe mit einem Fehlercode enden. Der Nach-
teil ist, dass alle gleichzeitig laufenden Sende-Threads auch abgebrochen werden.
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CAN-Nachrichten senden
Es gibt verschiedene Moglichkeiten Nachrichten auf den Bus zu senden.
» Um Nachricht zu senden, Funktion canChannelSendMessage aufrufen.

= Die Funktion wartet bis ein Nachrichtenkanal bereit ist eine Nachricht zu empfangen
und schreibt die CAN-Nachricht in den Sendepuffer des Nachrichtenkanals.

» Um eine maximale Wartezeit auf ausreichend Platz zu definieren, Parameter dwTimeout
spezifizieren.

®» Wenn kein Platz vorhanden ist bevor die Wartezeit ablauft, wird die Nachricht nicht in
den Sendepuffer geschrieben und die Funktion liefert vCI_E TIMEOUT.

» Um Nachricht direkt zu schreiben, Funktion canChannel PostMessage aufrufen.
®» Wenn im Sendepuffer kein Platz ist, liefert die Funktion einen Fehlercode.
» Um auf nachsten Sende-Event zu warten, Funktion canChannelwaitTxEvent aufrufen.

Der Sende-Event wird ausgeldst wenn der Sendepuffer ausreichend Platz hat fir mindes-
tens die Anzahl von Nachrichten, die bei Aufruf von canChannelinitialize in wTxThreshold
angegeben sind (siehe Nachrichtenkanal initialisieren, S. 16).

Mogliche Verwendung von canChannelWaitTxEvent und
canChannelPostMessage:

HRESULT hResult;
HANDLE hChannel;
CANMSG2 sCanMsg;

hResult = canChannelPostMessage (hChannel, &sCanMsqg) ;
if (hResult == VCI _E TXQUEUE FULL)
{

canChannelWaitTxEvent (hChannel, INFINITE) ;

hResult = canChannelPostMessage (hChannel, &sCanMsqg) ;

Nachrichten verzégert senden

Anschllsse mit gesetztem Bit CAN FEATURE DELAYEDTX im Feld dwFeatures der Struktur
CANCAPABILITIESZ2 unterstitzen die Moglichkeit Nachrichten verzdgert, mit einer Wartezeit
zwischen zwei aufeinanderfolgenden Nachrichten zu senden.

Verzdgertes Senden kann verwendet werden, um die Nachrichtenlast auf dem Bus zu reduzie-
ren. Damit Iasst sich verhindern, dass andere am Bus angeschlossene Teilnehmer zu viele
Nachrichten in zu kurzer Zeit erhalten, was bei leistungsschwachen Knoten zu Datenverlust
fihren kann.

» Im Feld dwTime der Struktur cANMSG2 Anzahl der Ticks angeben, die mindestens verstrei-
chen mussen bevor die nachste Nachricht an den Controller weitergegeben wird.
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Verzégerungszeit

+  Wert 0 bewirkt keine Verzdgerung, d. h. die Nachricht wird zum nachst méglichen Zeitpunkt
gesendet.

+ Die maximal mdégliche Verzégerungszeit bestimmt das Feld dwMaxDtxTicks der Struktur
CANCAPABILITIESZ2, der Wert in dwTime darf den Wert in dwMaxDitxTicks nicht
Ubersteigen.

Berechnung der Auflésung eines Ticks in Sekunden (s)
. Auflésung [s] = dwDtxDivisor / dwClockFreq

Die angegebene Verzogerungszeit ist ein Minimalwert, da nicht garantiert werden kann, dass
die Nachricht exakt nach Ablauf der angegebenen Zeit gesendet wird. Auflerdem muss beach-
tet werden, dass bei gleichzeitiger Verwendung mehrerer Nachrichtenkanale an einem An-
schluss der angegebene Wert prinzipiell Gberschritten wird, da der Verteiler alle Kanéle
nacheinander abarbeitet.

» Bei Applikationen, die eine genauere zeitliche Abfolge bendtigen, Anschluss exklusiv
verwenden.
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41.2 Steuereinheit
Die Steuereinheit stellt folgende Funktionen bereit:
+  Konfiguration des CAN-Controllers
+  Konfiguration der Ubertragungseigenschaften des CAN-Controllers
+  Konfiguration von CAN-Nachrichtenfiltern
+  Abfrage des aktuellen Betriebszustands

Die Steuereinheit kann gleichzeitig von verschiedenen Applikation getffnet werden, um Status
und Eigenschaften des CAN-Controllers zu ermitteln.

Um mehrere konkurrierende Applikationen davon abzuhalten gleichzeitig die Steuerung des
Controllers zu erhalten, kann die Steuereinheit zu einer bestimmten Zeit ausschlieRlich einmal
von einer Applikation initialisiert werden.

Steuereinheit 6ffnen und schliefen

» Steuereinheit mit Funktion canControlOpen 6ffnen.

» In Parameter hDevice Handle des CAN-Interface angeben.

» In Parameter dwCanNo Nummer des zu 6ffnenden CAN-Anschlusses angeben (0 fiir An-
schluss 1, 1 fur Anschluss 2 usw.).

= Die Applikation, die zuerst die Funktion aufruft, kann den CAN-Controller exklusiv
steuern.

= Bei erfolgreicher Ausfiihrung, liefert die Funktion den Handle zur gedffneten
Komponente.

» MitcanControlClose Steuereinheit schlieRen und fur Zugriff durch andere Applikatio-
nen freigeben.

Bevor eine andere Applikationen die exklusive Steuerung tibernehmen kann, miissen alle Appli-
kationen die parallel gedffnete Steuereinheit mit canControlClose schlieen.

Controller-Zustiande

Die Steuereinheit bzw. der CAN-Controller istimmer in einem der folgenden Zustande:

canControlOpen

——canControlReset

canControllnitialize canControlDetectRate

canControlStart (...,TRUE) canControlStart(...,FALSE)

canControllnitialize

Fig.7 Controller-Zustéande
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Controller initialisieren
Nach dem ersten Offnen der Steuereinheit ist der Controller im nicht-initialisierten Zustand.

» Um nicht-initialisierten Zustand zu verlassen, Funktion canControlInitialize oder
canControlDetectBitrate aufrufen.

= Controller ist im Zustand offline.

®» Wenn Funktion canControlInitialize einen Zugriff-verweigert-Fehlercode liefert,
wird der CAN-Controller bereits von einer anderen Applikation verwendet.

» MitcanControlInitialize Betriebsartim Parameter bMode angeben.

» MitcanControlInitialize Werte fur Bit-Timing-Register festlegen in den Parametern
bBtr0 und bBir1 (Werte entsprechend den Werten des Bus-Timing-Registers BTRO und
BTR1 des Philips SJA1000 CAN-Controller mit Taktfrequenz von 16 MHz).

Werte fiir CiA oder CANopen-konformes Bit-Timing-Register BTRO und BTR1:

Bitrate (KBit) | Vordefinierte Konstanten fiir BTR0, BTR1 BTRO BTR1
10 CAN_BTO_10KB, CAN_BT1_10KB 0x31 0x1C
20 CAN_BTO_20KB, CAN_BT1_20KB 0x18 ox1C
50 CAN_BTO_50KB, CAN_BT1_50KB 0x09 0x1C
100 CAN_BTO_100KB, CAN_BT1_100KB 0x04 0x1C
125 CAN_BTO0_125KB, CAN_BT1_125KB 0x03 0x1C
250 CAN_BTO0_250KB, CAN_BT1_250KB 0x01 0x1C
500 CAN_BTO0_500KB, CAN_BT1_500KB 0x00 0x1C
800 CAN_BTO_800KB, CAN_BT1_800KB 0x00 0x16
1000 CAN_BTO0_1000KB, CAN_BT1_1000KB 0x00 0x14

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

» Um Bitrate eines laufenden Systems zu ermitteln, Funktion canControlDetectBitrate
aufrufen.

®» Bus-Timing-Werte sind von der Funktion ermittelt und kdnnen der Funktion
canControlInitialize Ubergeben werden.

Controller starten

» Sicherstellen, dass der Controller initialisiert ist.

» Um Controller zu starten, Funktion canControlStart mit Wert TRUE in Parameter fStart
aufrufen.

®» Controller istim Zustand online.

= Controller ist aktiv mit dem Bus verbunden.

®» Eingehende Nachrichten werden an alle aktiven Nachrichtenkanéle weitergeleitet.
»

Sendenachrichten werden auf den Bus Ubertragen.
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41.3

Controller stoppen (bzw. zuriicksetzen)
» Funktion canControlStart mit Wert FALSE in Parameter fStart aufrufen.
®» Controller istim Zustand offline.
= Dateniibertragung ist gestoppt.
®» Controller ist deaktiviert.
oder
» Funktion canControlReset aufrufen.
®» Controller ist in Status nicht-initialisiert.

= Controller-Hardware und eingestellte Nachrichtenfilter werden in vordefinierten Aus-
gangszustand zurlickgesetzt.

Nach Aufruf der Funktion canControlReset ist ein fehlerhaftes Nachrichtentelegramm auf
dem Bus méglich, wenn eine nicht vollsténdig (ibertragene Nachricht im Sendepuffer des Con-
trollers ist.

Nachrichtenfilter

Alle Steuereinheiten haben ein zweistufiges Nachrichtenfilter, um vom Bus empfangene Nach-
richten zu filtern. Die Datennachrichten werden ausschlieRlich anhand der ID gefiltert. Datenby-
tes werden nicht berlcksichtigt.

Wenn das Self-Reception-Request-Bit einer Sendenachricht gesetzt ist, wird die Nachricht in
den Empfangspuffer eingetragen sobald sie Giber den Bus gesendet ist. In diesem Fall wird der
Nachrichtenfilter umgangen.

CAN-Nachricht

ID nicht

akzeptiert

ID gefunden

Akzeptanzfilter

ID akzeptiert

ID nicht
gefunden
Nachricht Nachricht
verworfen angenommen

Fig. 8 Filtermechanismus

Die erste Filterstufe besteht aus einem AkzeptanZfilter, der die ID einer empfangenen Nachricht
mit einem binaren Bitmuster vergleicht. Korreliert die ID mit dem eingestellten Bitmuster, wird
die ID akzeptiert.

Akzeptiert die erste Filterstufe die ID nicht, wird diese der zweiten Filterstufe zugefihrt. Die
zweite Filterstufe besteht aus einer Liste mit registrierten Nachrichten-IDs. Wenn die ID der
empfangenen Nachricht einer ID in der Liste entspricht, wird die Nachricht angenommen.
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Filter einstellen

Der CAN-Controller hat getrennte und unabhangige Filter fir 11-Bit- und 29-Bit-IDs. Nachrich-
ten mit 11-Bit-ID werden vom 11-Bit-Filter gefiltert und Nachrichten mit 29-Bit-ID werden vom
29-Bit-Filter gefiltert.

Wenn der Controller zurliickgesetzt oder initialisiert wird, werden die Filter so eingestellt, jede
Nachricht durchzulassen.

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

» Sicherstellen, dass Steuereinheit in Status offline ist.
» Um Filter zu setzen, Funktion canControlSetAccFilter aufrufen.

» Einzelne IDs oder Gruppen von IDs mit Funktion canControlAddFilterIds zur Filter-
liste hinzufligen und mit canControlRemFilterIds entfernen.

» In Parameter fExtend FALSE fir 11-Bit-Filter oder TRUE fur 29-Bit-Filter eingeben.

» In Parametern dwCode und dwMask zwei Bitmuster, die ein oder mehrere zu registrieren-
de IDs bestimmen, eingeben.

» Wert von dwCode bestimmt das Bitmuster der ID.

= dwMask bestimmt welche Bits in dwCode giiltig sind und flr einen Vergleich herange-
zogen werden.

Hat ein Bit in dwMask den Wert 0, wird das entsprechende Bit in dwCode nicht fur den Vergleich
verwendet. Hat es den Wert 1, ist es beim Vergleich relevant. Beim 11-Bit-Filter werden aus-
schlieBlich die unteren 12 Bits verwendet. Beim 29-Bit-Filter werden die Bits 0 bis 29 verwendet.
Bit 0 eines jeden Wertes definiert den Wert des Remote-Transmission-Request-Bit (RTR). Alle
anderen Bits des 32-Bit-Werts mussen vor Aufruf einer der Funktionen auf 0 gesetzt werden.
Zusammenhang zwischen den Bits in den Parametern dwCode und dwMask und den Bits der
Nachrichten-ID:

11-Bit-Filter

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

29-Bit-Filter
Bit 29 28 27 26 25 5 4 3 2 1 0
ID28 | ID27 | ID26 | ID25 | ID24 | ... ID4 ID3 ID2 ID1 IDO RTR

Die Bits 1 bis 11 bzw. 1 bis 29 der Werte in dwCode bzw. dwMask entsprechen den Bits 0 bis
10 bzw. 0 bis 28 der ID einer CAN-Nachricht. Bit 0 entspricht immer dem Remote-Transmis-
sion-Request-Bit (RTR) der Nachricht.

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

dwCode 0010000 00000
dwMask 11111111100 1

Gliltige IDs: 001 0000 00xx O
ID 100h, RTR = 0: 001 0000 0000 0
ID 101h, RTR =0: 001 0000 0001 0
ID 102h, RTR = 0: 001 000000100
ID 103h, RTR =0: 001 0000 0011 0
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41.4

Das Beispiel zeigt, dass bei einem einfachen AkzeptanZzfilter nur einzelne IDs oder Gruppen
von IDs freigeschaltet werden kdnnen. Entsprechen die gewlinschten Identifier nicht einem be-
stimmten Bitmuster, muss eine zweite Filterstufe, die Liste mit IDs, verwendet werden. Die An-
zahl der IDs, die eine Liste aufnehmen kann ist konfigurierbar. Jede Liste kann bis zu 2048 bzw.
4096 Eintrage enthalten.

» Mit Funktion canControlAddFilterIds einzelne oder Gruppen von IDs eintragen.
» Bei Bedarf, mit Funktion canControlRemFilterIds aus der Liste entfernen.

Die Parameter dwCode und dwMask haben das gleiche Format wie oben gezeigt.

Wenn Funktion canControlAddFilterIds mitden Werten aus vorherigem Beispiel aufgeru-
fen wird, tragt die Funktion die Identifier 100 h bis 103 h in die Liste ein.

» Um ausschlieBlich eine einzelne ID in Liste einzutragen, in dwCode die gewiinschte ID
(einschlieRlich RTR-Bit) und in dwMask den Wert 0xFFF (11-Bit-ID) bzw. 0x3FFFFFFF
(29-Bit-ID) angeben.

» Um AkzeptanZfilter vollstandig zu auszuschalten, bei Aufruf der Funktion
canControlSetAccFilter in dwCode den Wert CAN ACC_CODE_NONE und in dwMask
den Wert CAN_ACC_MASK_NONE angeben.

® Filterung erfolgt ausschlieRlich mit ID-Liste.
oder

» Um AkzeptanZfilter vollstandig zu 6ffnen, bei Aufruf von canControlSetAccFilter
Werte CAN_ ACC_CODE_ALL und CAN ACC_ MASK ALL eingeben.

®» AkzeptanZzfilter akzeptiert alle IDs und ID-Liste ist wirkungslos.

Zyklische Sendeliste

Mit der optional vom Anschluss bereitgestellten Sendeliste lassen sich bis zu 16 Nachrichten-
objekte zyklisch senden. Es ist mdglich, dass nach jedem Sendevorgang ein bestimmter Teil ei-
ner CAN-Nachricht automatisch inkrementiert wird. Der Zugriff auf diese Liste ist auf eine
Applikation begrenzt und kann daher nicht von mehreren Programmen gleichzeitig genutzt
werden.

Interface mit Funktion canSchedulerOpen Offnen.
» In Parameter hDevice Handle des CAN-Interface angeben.

» In Parameter dwCanNo Nummer des zu 6ffnenden CAN-Anschlusses angeben (0 fiir An-
schluss 1, 1 fur Anschluss 2 usw.).

= Die Applikation, die zuerst die Funktion aufruft, kann den CAN-Controller exklusiv
steuern.

®» Bei erfolgreicher Ausfiihrung, liefert die Funktion den Handle zur gedffneten
Komponente.

= Wenn Funktion einen Fehlercode entsprechend Zugriff verweigert liefert, ist die Sen-
deliste bereits unter Kontrolle eines anderen Programms und kann nicht erneut geoff-
net werden.

» Um gedffnete Sendeliste zu schlief3en und fir den Zugriff durch andere Applikationen frei-
zugeben, Funktion canSchedulerClose aufrufen.

» Um Nachrichtenobjekt zu Liste hinzuzufiigen, Funktion canSchedulerAddMessage auf-
rufen. Die Funktion erwartet einen Zeiger zu einer Struktur vom Typ CANCYCLICTXMSG2,
die das Sendeobjekt spezifiziert, das zur Liste hinzugefiigt wird.
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®» Bei erfolgreicher Ausfiihrung liefert die Funktion den Listenindex des hinzugefligten
Sendeobjekts.

» Zykluszeit einer Nachricht in Anzahl Ticks in Feld wCycle Time der Struktur
CANCYCLICXMSG2 angeben.

» Sicherstellen, dass angegebener Wert gréRer 0 ist, aber gleich oder kleiner als der Wert im
Feld dwCmsMaxTicks der Struktur CANCAPABILITIES2.

» Lange eines Ticks bzw. Zykluszeit der Sendeliste (tz) mit den Werten in Feldern dwClockF-
req und dwCmsDivisor mit folgender Formel berechnen:

tz [s] = (dwCmsDivisor | dwClockFreq)

Die Sendetask der zyklischen Sendeliste unterteilt die ihr zur Verfliigung stehende Zeit in einzel-
ne Abschnitte bzw. Zeitfenster. Die Dauer eines Zeitfensters entspricht exakt der Dauer eines
Ticks bzw. der Zykluszeit (tz).

Se
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o
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Sendeobjekt 1
(wCycleTime = 2)

Sendeobjekt 2

(wCycleTime = 3)
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Fig. 9 Sendetask der zyklischen Sendeliste mit 24 Zeitfenstern

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

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

Beim Einrichten von Sendeobjekt 1 mit einer wCycleTime von 2 werden die Zeitfenster 2, 4, 6,
8, usw. belegt. Beim Einrichten vom zweiten Sendeobjekt mit einer wCycle Time von 3 kommt
es in den Zeitfenstern 6, 12, 18, usw. zu Kollisionen, da diese Zeitfenster bereits von Sendeob-
jekt 1 belegt sind.

Kollisionen werden aufgeldst, indem das neue Sendeobjekt in das jeweils nachste, freie Zeit-
fenster gelegt wird. Das Sendeobjekt des obigen Beispiels besetzt dann die Zeitfenster 3, 7, 9,
13, etc. Die Zykluszeit vom zweiten Objekt wird also nicht exakt eingehalten und fuhrt in diesem
Fall zu einer Ungenauigkeit von +1 Tick.

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

Das Feld bincrMode der Struktur CANCYCLICTXMSG2 bestimmt, ob bestimmte Teile der Nach-
richt nach dem Senden automatisch inkrementiert werden oder unverandert bleiben.
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Wird in bincrMode CAN_CTXMSG_INC_ NO angegeben, bleibt der Inhalt der Nachricht unveran-
dert. Beim Wert CAN_CTXMSG INC ID wird das Feld dwMsgld der Nachricht nach jedem Sen-
den automatisch um 1 erhéht. Wenn Feld dwMsgld den Wert 2048 (11-Bit-ID) bzw.
536.870.912 (29-Bit-ID) erreicht, erfolgt automatisch ein Uberlauf auf 0.

Bei den Werten CAN CTXMSG INC 8 bzw. CAN CTXMSG INC 16 wird ein einzelner 8-Bit-
bzw. 16-Bit-Wert im Datenfeld abData[] nach jedem Senden inkrementiert. Dabei bestimmt das
Feld bBytelndex der Struktur CANCYCLI1CTXMSG2 die Startposition des Datenwertes.

' bBytelndex
“
abData o[ 1] 2 3 [4]5]6]7
CAN_CTXMSG_INC 8 XXX
CAN CTXMSG_INC 16 | | LSB | MSB

Fig. 10  Auto-Inkrement von Datenfeldern

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

» Bei Bedarf, Sendeobjekt mit Funktion canSchedulerRemMessage von Liste entfernen.
Die Funktion erwartet den von canSchedulerAddMessage gelieferten Listenindex des
zu entfernenden Objekts.

» Um neu erstelltes Sendeobjekt zu senden, Funktion canSchedulerAddMessage
aufrufen.

» Bei Bedarf Sendevorgang mit Funktion canSchedulerStopMessage stoppen.

» Um Status des Sendetask und aller erstellen Sendeobjekte zu erhalten, Funktion
canSchedulerGetStatus aufrufen. Den benétigten Speicher stellt die Applikation als
Struktur vom Typ CANSCHEDULERSTATUSZ bereit.

®» Bei erfolgreicher Ausfiihrung enthalten die Felder bTaskStat und abMsgStat den Sta-
tus der Sendeliste und der Sendeobjekte.

Um den Zustand eines einzelnen Sendeobjekts zu ermitteln, wird der von Funktion
canSchedulerAddMessage gelieferte Listenindex als Index in der Tabelle abMsgStat ver-
wendet, d. h. abMsgStat[Index] enthalt den Zustand des Sendeobjekts des angegebenen Index.

Die Sendetask ist nach Offnen der Sendeliste deaktiviert. Die Sendetask sendet im deaktivier-
ten Zustand keine Nachrichten, selbst dann nicht, wenn die Liste eingerichtete und gestartete
Sendeobjekte enthalt.

» Zum gleichzeitigen Starten aller Sendeobjekte, alle Sendeobjekte mit Funktion
canSchedulerStartMessage starten.

» Sendetask der Sendeliste mit Funktion canSchedulerActivate aktivieren.
» Zum gleichzeitigen Stoppen aller Sendeobjekte, Sendetask deaktivieren.
» Um Sendetask zuriickzusetzen, Funktion canSchedulerReset aufrufen.

®» Sendetask wird gestoppt.

®» Alle registrierten Sendeobjekte werden aus der angegebenen zyklischen Sendeliste
entfernt.
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4.2

4.2.1

Auf den LIN-Bus zugreifen

| Interface

LIN-Controller 1

CAN-Controller 1| |CAN-Controller 2| o .
Steuereinheit Monitor

| | |

CAN 1 CAN 2 LIN 1

Fig. 11  Komponenten LIN-Anschluss

Jeder LIN-Anschluss besteht aus folgenden Komponenten:
+  Steuereinheit (siehe Steuereinheit, S. 30)
+ ein oder mehrere Nachrichtenmonitore (siehe Nachrichtenmonitore, S. 27)

Die verschiedenen Funktionen, um auf die unterschiedlichen Komponenten zuzugreifen
(I1inControlOpen, 1inMonitorOpen), erwarten im ersten Parameter den Handle des Inter-
face. Um Systemressourcen zu sparen, kann der Handle des Interface nach dem Offnen einer
Komponente geschlossen werden. Fir den weiteren Zugriff auf den Anschluss wird nur der
Handle der Komponente bendtigt.

Die Funktionen 1inControlOpen und 1inMonitorOpen kdnnen aufgerufen werden, so dass
dem User ein Dialogfenster zur Auswahl eines Interface und des LIN-Anschluss prasentiert
wird. Um Zugriff auf das Dialogfenster zu erhalten, Wert OXFFFFFFFF fir die Anschlussnum-
mer eingeben. Statt des Handles auf das Interface, erwartet die Funktion in diesem Fall im ers-
ten Parameter den Handle des Uibergeordneten Fensters (Parent) oder den Wert NULL, wenn
kein Ubergeordnetes Fenster verfligbar ist.

Nachrichtenmonitore

Die grundlegende Funktionsweise eines Nachrichtenmonitors ist unabhangig davon, ob ein An-
schluss exklusiv verwendet wird oder nicht. Bei exklusiver Verwendung ist der Nachrichtenmo-
nitor direkt mit dem Controller verbunden. Wenn der LIN-Anschluss nicht-exklusiv verwendet
wird, kénnen theoretisch beliebig viele Nachrichtenmonitore erstellt werden.

Monitor

LIN-Controller

LIN-Bus
Fig.12 Exklusive Verwendung

Bei nicht-exklusiver Verwendung des Anschlusses sind die Nachrichtenmonitore Uber einen
Verteiler mit dem Controller verbunden.
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Der Verteiler leitet die empfangenen Nachrichten an alle aktiven Monitore weiter und tbertragt
parallel dazu deren Sendenachrichten an den Controller. Kein Monitor wird priorisiert, d. h. der
vom Verteiler verwendete Algorithmus ist so gestaltet, dass alle Monitore mdglichst gleichbe-
rechtigt behandelt werden.

Monitor Monitor Monitor

= | 2| B

Y Y

[ Distributor ]

Y

LIN-Controller

T

LIN-Bus

Fig. 13  Nicht-exklusive Verwendung (mit Verteiler)

Nachrichtenmonitor 6ffnen
Nachrichtenmonitor mit Funktion 1inMonitorOpen erstellen oder 6ffnen.
» In Parameter hDevice Handle des zu 6ffnenden LIN-Monitors angeben.

» In Parameter dwLinNo Nummer des zu 6ffnenden LIN-Anschluss angeben (0 fir Anschluss
1, 1 flr Anschluss 2 usw.).

» Um Controller exklusiv zu verwenden (nur bei Erstellung des ersten Nachrichtenmonitors
moglich), in Parameter fExclusive Wert TRUE eingeben. Bei erfolgreicher Ausfiihrung kon-
nen keine weiteren Nachrichtenmonitore erstellt werden.

oder

Um Anschluss nicht-exklusiv zu verwenden (Einrichtung beliebig vieler Nachrichtenmonito-
re moglich), in Parameter fExclusive Wert FALSE eingeben.

® Funktion liefert Handle zur gedffneten Komponente.

Nachrichtenmonitor initialisieren

Ein neu erstellter Nachrichtenmonitor muss vor Verwendung initialisiert werden.

Mit Funktion 1inMonitorInitialize initialisieren.

» In Parameter hLinMon Handle des zu 6ffnenden LIN-Monitors angeben.

» GroRe des Empfangspuffers in Anzahl Nachrichten in Parameter wFifoSize angeben.
» Sicherstellen, dass Wert im Parameter wFifoSize gréfer O ist.
>

Anzahl der Nachrichten, die der Empfangspuffer enthalten muss, um den Empfangsevent
eines Monitors auszulésen in wThreshold angeben.

Die Grof3e eines Elements im FIFO entspricht der GroRe der Struktur LINMSG.
Alle Funktionen fur den Zugriff auf die Datenelemente im FIFO erwarten bzw. liefern Zeiger auf
Strukturen vom Typ LINMSG.
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Der Speicher, der fiir Empfangspuffer und Sendepuffer reserviert ist, stammt aus einem limitier-
ten Systemspeicher-Pool. Die einzelnen Puffer eines Nachrichtenkanals kbnnen maximal bis zu
circa 2000 Nachrichten enthalten.

Nachrichtenmonitor aktivieren

Ein neuer Monitor ist deaktiviert. Nachrichten kénnen nur empfangen und gesendet werden,
wenn der Monitor aktiv ist und der LIN-Controller gestartet ist. Fir weitere Informationen zum
LIN-Controller siehe Kapitel Steuereinheit, S. 30.

» Nachrichtenmonitor mit Funktion 1inMonitorActivate aktivieren und deaktivieren.
» Um Monitor zu aktivieren, in Parameter fEnable Wert TRUE eingeben.

» Um Monitor zu deaktivieren, in Parameter fEnable Wert FALSE eingeben.

Nachrichtenmonitor schlieBen
Nachrichtenmonitor immer schlieen, wenn er nicht langer bendtigt wird.

» Um Nachrichtenmonitor zu schliel3en, Funktion 1inMonitorClose aufrufen.

LIN-Nachrichten empfangen
Es gibt verschiedene Mdglichkeiten empfangene Nachrichten vom Empfangspuffer zu lesen.
» Um empfangene Nachricht zu lesen, Funktion 1inMonitorReadMessage aufrufen.

= Wenn im Empfangspuffer keine Nachrichten verfugbar sind und keine Wartezeit defi-
niert ist, wartet die Funktion bis eine neue Nachricht empfangen wird.

» Um maximale Wartezeit fiir die Lesefunktion zu definieren, Parameter dwTimeout
spezifizieren.

= Wenn keine Nachrichten verfligbar sind, wartet die Funktion nur bis die Wartezeit ab-
gelaufen ist.

» Um sofortige Antwort zu erhalten, Funktion 1inMonitorPeekMessage aufrufen.
® Nachste Nachricht im Empfangspuffer wird gelesen.

= Wenn im Empfangspuffer keine Nachricht verfligbar ist, liefert die Funktion einen
Fehlercode.

» Um auf neue Empfangsnachricht oder nachstes Empfangsevent zu warten, Funktion
linMonitorWaitRxEvent aufrufen.

Der Empfangsevent wird ausgel6st, wenn der Empfangspuffer mindestens die bei Aufruf
von linMonitorInitialize in wThreshold angegebene Anzahl von Nachrichten ent-
halt (siehe Nachrichtenmonitor initialisieren, S. 28).
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Mogliche Verwendung von 1inMonitorWaitRxEvent und
linMonitorPeekMessage:

DWORD WINAPI ReceiveThreadProc( LPVOID lpParameter )

{
HANDLE hLinMon = (HANDLE) lpParameter;
LINMSG sLinMsg;

while (linMonitorWaitRxEvent (hLinMon, INFINITE) == VCI OK)
{
while (linMonitorPeekMessage (hLinMon, &sLinMsg) == VCI_ OK)
{

// processing of the message

}

return 0;

}

Thread-Prozedur beenden

Die Thread-Prozedur endet wenn die Funktion 1inMonitorWaitRxEvent einen Fehlercode
liefert. Bei erfolgreicher Ausfihrung liefern alle monitorspezifischen Funktionen nur einen Feh-
lercode bei schwerwiegenden Problemen. Um die Thread-Prozedur abzubrechen, muss der
Handle des Nachrichtenmonitors von einem anderen Thread geschlossen werden, wobei alle
ausstehenden Funktionsaufrufe und neue Aufrufe mit einem Fehlercode enden. Der Nachteil
ist, dass alle gleichzeitig laufenden Sende-Threads auch abgebrochen werden.

422 Steuereinheit
Die Steuereinheit stellt folgende Funktionen bereit:
+  Konfiguration des LIN-Controllers
+  Konfiguration der Ubertragungseigenschaften des LIN-Controllers
*  Abfrage des aktuellen Controllerzustands
Die Steuereinheit kann ausschlielich von einer Applikation getffnet werden. Gleichzeitiges

Offnen durch mehrere Programme ist nicht méglich.

Steuereinheit 6ffnen und schlieBen

» Mit Funktion 1inControlOpen 6ffnen.
» In Parameter hDevice Handle des zu 6ffnenden LIN-Controllers angeben.

» In Parameter dwLinNo Nummer des zu 6ffnenden Anschluss angeben (0 fur Anschluss 1,
1 fir Anschluss 2 usw.).

®» Bei erfolgreicher Ausfiihrung liefert die Funktion den Handle des Interface.

® Liefert die Funktion einen Fehlercode entsprechend Zugriff verweigert, wird die Kom-
ponente bereits von einem anderen Programm verwendet.

» Mit IinControlClose Steuereinheit schlieRen und fur Zugriff durch andere Applikatio-
nen freigegeben. Steuereinheit nur freigeben wenn sie nicht Ianger benotigt wird.
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LinControlOpen()

linControllnitialize()

linControlReset()

linControllnitialize() linControlStart(...,TRUE) linControlStart(...,FALSE) linControlReset()

Fig. 14 LIN-Controller-Zustidnde

Controller initialisieren

Nach dem ersten Offnen der Steuereinheit ist der Controller im nicht-initialisierten Zustand.

» Um nicht-initialisierten Zustand zu verlassen, Funktion 1inControlInitialize

aufrufen.

» In Parameter hLinCtl Handle des LIN-Controllers angeben.

= Controller ist im Zustand offline.

» MitlinControlInitialize Betriebsartim Parameter bMode angeben.

» MitlinControlInitialize Bitrate in Bits pro Sekunde in Parameter wBitrate angeben.

Giltige Werte liegen zwischen 1000 und 20000 bit/s bzw. zwischen den in LIN BITRATE
MINund LIN BITRATE MAX angegebenen Werten.

» Wenn Controller automatische Bitraten-Erkennung unterstiitzt, LIN BITRATE AUTO in
Feld wBitrate eingeben, um automatische Bitraten-Erkennung zu aktivieren.

Empfohlene Bitraten

Slow (bit/sec)

Medium (bit/sec)

Fast (bit/sec)

2400

9600

19200

Controller starten und stoppen

» Um LIN-Controller zu starten, Funktion 1inControlStart mit Wert TRUE in Parameter

fStart aufrufen.

= LIN-Controller ist im Zustand online.

®» LIN-Controller ist aktiv mit dem Bus verbunden.

®» Eingehende Nachrichten werden an alle aktiven Nachrichtenmonitore weitergeleitet.
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» Um LIN-Controller zu stoppen, Funktion 1inControlStart mit Wert FALSE in Parameter
fStart aufrufen.

®» LIN-Controller istim Zustand offline.
= Nachrichtentransport zu den Monitoren ist unterbrochen und der Controller deaktiviert.

» Funktion 1inControlReset aufrufen, um Controller in Status offline zu bringen und Con-
troller-Hardware zurtickzusetzen.

Durch Aufruf der Funktion 1inControlReset kann es zu einem fehlerhaften Nachrichtentele-
gramm auf dem Bus kommen, falls dabei ein laufender Sendevorgang abgebrochen wird.

LIN-Nachrichten senden

Nachrichten kénnen direkt gesendet oder in eine Antworttabelle im Controller eingetragen
werden.

Response Table
IDO
ID1
ID2

ID59
ID60
D61
D62
ID63

Transmit Buffer
IDx

Fig. 15 Interner Aufbau einer Steuereinheit

Die Steuereinheit enthalt eine interne Antworttabelle (Response Table) mit den jeweiligen Ant-
wortdaten fir die vom Master aufgeschalteten IDs. Erkennt der Controller eine ihm zugeordnete
und vom Master gesendete ID, Ubertragt er die, in der Tabelle an entsprechender Position ein-
getragenen Antwortdaten automatisch auf den Bus.

Inhalt der Antworttabelle mit Funktion 1inControlWriteMessage andern und aktualisieren:
» In Parameter hLinCtl Handle des zu 6ffnenden LIN-Controllers angeben.
» In Parameter fSend Wert FALSE eingeben.

® Nachricht mit den Antwortdaten im Feld abData der Struktur LINMSG wird im Parame-
ter pLinMsg der Funktion Ubergeben.

» Um Antworttabelle zu leeren, Funktion 1inControlReset aufrufen.

Die LIN-Nachricht in Feld abData der Struktur ZInNMSG muss vom Typ LIN MSGTYPE DATA
sein und eine ID im Bereich 0 bis 63 enthalten. Unabhangig von der Betriebsart (Master oder
Slave) muss die Tabelle vor dem Start des Controllers initialisiert werden. Sie kann danach je-
derzeit aktualisiert werden, ohne dass der Controller gestoppt werden muss.

Nachrichten direkt auf den Bus senden mit der Funktion 1inControlWriteMessage:
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» In Parameter hLinCtrl Handle des zu 6ffnenden LIN-Controllers angeben.

» In Parameter fSend Wert TRUE eingeben.
= Nachricht wird in Sendepuffer des Controllers eingetragen, statt in die Antworttabelle.
= Controller sendet Nachricht auf den Bus, sobald dieser frei ist.

Ist der Anschluss als Master konfiguriert, kbnnen Steuernachrichten LIN MSGTYPE SLEEP
und LIN MSGTYPE WAKEUP und Datennachrichten vom Typ LIN MSGTYPE DATA direkt ge-
sendet werden. Ist der Anschluss als Slave konfiguriert, kénnen ausschliefllich LIN MSGTYPE
WAKEUP Nachrichten direkt gesendet werden. Bei allen anderen Nachrichtentypen liefert die
Funktion einen Fehlercode zuriick.

Eine Nachricht vom Typ LIN MSGTYPE SLEEP erzeugt einen Go-to-Sleep-Frame, eine Nach-
richt vom Typ LIN MSGTYPE WAKEUP einen Wake-Up-Frame auf dem Bus. Fir weitere Infor-
mationen siehe Kapitel Network Management in den LIN-Spezifikationen.

In Master-Betriebsart dient die Funktion 1inControlwriteMessage auch zum Aufschalten
von IDs. Hierzu wird eine Nachricht vom Typ LIN MSGTYPE DATA mit giltiger ID und Daten-
lange bendtigt, bei der zusatzlich das Bit uMsglinfo.Bits.ido auf 1 gesetzt ist (weitere Informatio-
nen siehe LINMONITORSTATUS).

Unabhangig vom Wert des Parameters fSend kehrt 1inControliriteMessage immer sofort
zum aufrufenden Programm zurlick, ohne auf den Abschluss der Ubertragung zu warten. Wird
die Funktion aufgerufen, bevor die letzte Ubertragung abgeschlossen ist oder bevor der Sende-
puffer wieder frei ist, kehrt die Funktion mit einem entsprechenden Fehlercode zuriick.
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5

5.1
5.1.1

5.1.2

Funktionen

Generelle Funktionen
vcilnitialize
Initialisiert das VCINPL2 fiir den aufrufenden Prozess.

HRESULT EXTERN C vciInitialize (
)

Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
'=VCI OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Die Funktion muss zu Beginn eines Programms aufgerufen werden, um die DLL fiir den aufruf-
enden Prozess zu initialisieren.

vciGetVersion

Bestimmt die Versionsnummer der installierten VCI.

HRESULT EXTERN C vciGetVersion (
PUINT32 pdwMajorVersion,
PUINT32 pdwMinorVersion,
PUINT32 pdwRevNumber,
PUINT32 pdwBuildNumber

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
pdwMajorVersion [out] Adresse einer Variable vom Typ UINT32. Bei erfolgreicher Ausfiih-

rung liefert die Funktion die Hauptversionsnummer des VCI in die-
ser Variable zurlck.

pdwMinorVersion [out] Adresse einer Variable vom Typ UINT32. Bei erfolgreicher Ausfiih-
rung liefert die Funktion die Nebenversionsnummer des VCl in die-
ser Variable zuruck.

pdwRevNumber [out] Adresse einer Variable vom Typ UINT32. Bei erfolgreicher Ausfih-

rung liefert die Funktion die Revisionsnummer des VCI in dieser
Variable zuriick.

pdwBuildNumber [out] Adresse einer Variable vom Typ UINT32. Bei erfolgreicher Ausfuh-
rung liefert die Funktion die Buildnummer des VCI in dieser Variab-
le zurlick.

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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51.3 vciFormatErrorA
Wandelt VCI-Fehlercode in lesbaren Text um.
HRESULT EXTERN C vciFormatErrorA (
HRESULT hrError,
PCHAR pszText,
UINT32 dwLength
) i
Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hrError [in] Fehlercode, der in Text umgewandelt wird.
pszText [out] Zeiger auf einen Puffer fir den Textstring. Der Puffer muss Platz
fur mindestens dwLength Zeichen zur Verfigung stellen. Die Funk-
tion speichert den Fehlertext einschlief3lich eines abschlieRenden
0-Zeichen im angegebenen Speicherbereich.
dwlLength [in] GrofRe des in pwszText angegebenen Puffers in Anzahl Zeichen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
514 vciFormatErrorW

Wandelt einen VCI Fehlercode in einen fir den Benutzer lesbaren Text, bzw. in eine Zeichen-
kette (wide character version) um.

HRESULT EXTERN C vciFormatErrorW (

HRESULT hrError,

PWCHAR pwszText,

UINT32 dwLength
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hrError [in] Fehlercode, der in Text umgewandelt wird.
pwszText [out] Zeiger auf einen Puffer fir den Textstring. Der Puffer muss Platz
fur mindestens dwLength Zeichen zur Verfigung stellen. Die Funk-
tion speichert den Fehlertext einschlief3lich eines abschlieRenden
0-Zeichen im angegebenen Speicherbereich.
dwLength [in] GrofRe des in pwszText angegebenen Puffers in Anzahl Zeichen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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51.5 vciDisplayErrorA

Zeigt ein Meldungsfenster entsprechend dem angegebenen Fehlercode an.

void EXTERN C vciDisplayErrorA (
HWND hwndParent,
PCHAR pszCaption,
HRESULT hrError

) i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hwndParent [in] Handle eines tibergeordneten Fensters. Wird hier der Wert NULL
angegeben, hat das Meldungsfenster kein libergeordnetes
Fenster.
pszCaption [in] Zeiger auf eine 0-terminierte Zeichenkette mit dem Text fir die Ti-
telzeile des Meldungsfensters. Wird hier der Wert NULL angege-
ben, wird ein vordefinierter Titelzeilentext angezeigt.
hrError [in] Fehlercode, fiir den die Meldung angezeigt wird.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

5.1.6 vciDisplayErrorW

Zeigt ein Meldungsfenster entsprechend dem angegebenen Fehlercode an (wide character
version).

void EXTERN C vciDisplayErrorW (
HWND hwndParent,
PWCHAR pszCaption,
HRESULT hrError

) i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hwndParent [in] Handle eines tibergeordneten Fensters. Wird hier der Wert NULL
angegeben, hat das Meldungsfenster kein libergeordnetes
Fenster.
pszCaption [in] Zeiger auf eine 0-terminierte Zeichenkette mit dem Text fur die Ti-
telzeile des Meldungsfensters. Wird hier der Wert NULL angege-
ben, wird ein vordefinierter Titelzeilentext angezeigt.
hrError [in] Fehlercode, fur den die Meldung angezeigt wird.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tGber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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51.7 vciCreateLuid

Erzeugt eine lokal eindeutige VCI-ID.

HRESULT EXTERN C vciCreateLuid (

PVCIID pVciid
)

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

pVciid [out] Zeiger auf einen Puffer fir die lokal eindeutige VCI-ID
Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

5.1.8 vciLuidToCharA

Wandelt eine VCI-spezifische, lokal eindeutige Kennzahl (VCIID) in eine Zeichenkette um.

HRESULT EXTERN C vciLuidToCharA (
REFVCIID rVvciid,

PCHAR pszLuid,
LONG cbSize
) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rVciid [in] Referenz auf die lokal eindeutige VCI-Kennzahl, die in eine Zei-
chenkette umgewandelt wird
pszLuid [out] Zeiger auf einen Puffer fir die O-terminierte Zeichenkette. Bei er-
folgreicher Ausfuhrung speichert die Funktion die umgewandelte
VCI-Kennzahl im hier angegebenen Speicherbereich. Der Puffer
muss Platz fir mindestens 17 Zeichen einschliel3lich des ab-
schlieRenden 0-Zeichens bereithalten.
cbSize [in] Grole des in pszLuid angegebenen Puffers in Bytes
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI _E INVALIDARG

Parameter pszLuid zeigt auf einen ungltigen Puffer.

VCI_E BUFFER OVERFLOW

In pszLuid angegebener Puffer ist nicht gro genug fir die Zeichenkette.
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51.9 vciLuidToCharW

Funktion wandelt eine lokal eindeutige Kennzahl (VCIID) in eine Zeichenkette um.

HRESULT EXTERN C vciLuidToCharW (
REFVCIID rVciid,
PWCHAR pwszLuid,

LONG cbSize
) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rVciid [in] Referenz auf die lokal eindeutige VCI-Kennzahl, die in eine Zei-
chenkette umgewandelt wird
pwszLuid [out] Zeiger auf einen Puffer fur die O-terminierte Zeichenkette (wide
character). Bei erfolgreicher Ausfiihrung speichert die Funktion die
umgewandelte VCI-Kennzahl im hier angegebenen Speicherbe-
reich. Der Puffer muss Platz fir mindestens 17 Zeichen einschlief3-
lich des abschlieRenden 0-Zeichens bereithalten.
cbSize [in] Grole des in pszLuid angegebenen Puffers in Bytes
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E INVALIDARG

Parameter pszLuid zeigt auf einen ungltigen Puffer.

VCI _E BUFFER OVERFLOW

In pszLuid angegebener Puffer ist nicht gro® genug fir die Zeichenkette.

5.1.10 vciCharToLuidA

Funktion wandelt eine O-terminierte Zeichenkette in eine lokal eindeutige VCI-Kennzahl (VCIID)

um.

HRESULT EXTERN C vciCharToLuidA (

PCHAR pszLuid,

PVCIID pVciid
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
pszLuid [in] Zeiger auf die umzuwandelnde O-terminierte Zeichenkette
pVciid [out] Adresse einer Variable vom Typ VCIID. Bei erfolgreicher Ausfuh-
rung liefert Funktion die umgewandelte Kennzahl in dieser Variab-
le zurlick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

VCI_E_INVALIDARG

Parameter pszLuid oder pVciid zeigt auf ungiltigen Puffer.

VCI_E_FAIL

In pwszLuid angegebene Zeichenkette kann nicht in eine glltige Kenn-
zahl umgewandelt werden.
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5.1.11 vciCharToLuidW

Funktion wandelt eine O-terminierte Zeichenkette in eine lokal eindeutige VCI-Kennzahl (VCIID)

um.

HRESULT EXTERN C vciCharToLuidW (
PWCHAR pwszLuid,

PVCIID pVciid
) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
pwszLuid [in] Zeiger auf die umzuwandelnde O-terminierte Zeichenkette (wide
character)
pVciid [out] Adresse einer Variable vom Typ VCIID. Bei erfolgreicher Ausfuh-
rung liefert Funktion die umgewandelte Kennzahl in dieser Variab-
le zurlick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E_INVALIDARG

Parameter pszLuid oder pVciid zeigt auf ungltigen Puffer.

VCI_E FAIL

In pwszLuid angegebene Zeichenkette kann nicht in eine guiltige Kenn-

zahl umgewandelt werden.

5.1.12 vciGuidToCharA

Wandelt eine global eindeutige Kennzahl (GUID) in eine Zeichenkette um.

HRESULT EXTERN C vciGuidToCharA (

REFGUID rGuid,
PCHAR pszGuid,
LONG cbSize

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rGuid [in] Referenz auf die global eindeutige Kennzahl, die in eine Zeichen-
kette umgewandelt wird.
pszGuid [out] Zeiger auf den Puffer fir die O-terminierte Zeichenkette. Bei erfol-
greicher Ausfiihrung speichert die Funktion die umgewandelte
GUID im angegebenen Speicherbereich. Der Puffer muss Platz fiir
mindestens 39 Zeichen einschlieRlich des abschlieRenden 0-Zei-
chens bereithalten.
cbSize [in] Grole des in pszGuid angegebenen Puffers in Bytes.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E_INVALIDARG

Parameter pszGuid zeigt auf einen ungiiltigen Puffer.

VCI_E BUFFER OVERFLOW

In pszGuid angegebener Puffer ist nicht grofl3 genug fiir die
Zeichenkette.
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5.1.13 vciGuidToCharW

Wandelt eine global eindeutige Kennzahl (GUID) in eine Zeichenkette um.

HRESULT EXTERN C vciGuidToCharW (

REFGUID rGuid,

PWCHAR pwszGuid,

LONG cbSize
) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rGuid [in] Referenz auf die global eindeutige Kennzahl, die in eine Zeichen-
kette umgewandelt wird.
pwszGuid [out] Zeiger auf den Puffer fir die O-terminierte Zeichenkette. Bei erfol-
greicher Ausfuhrung speichert die Funktion die umgewandelte
GUID im angegebenen Speicherbereich. Der Puffer muss Platz fiir
mindestens 39 Zeichen einschlieRlich des abschlieRenden 0-Zei-
chens bereithalten.
cbSize [in] Grole des in pszGuid angegebenen Puffers in Bytes
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E INVALIDARG

Parameter pwszGuid zeigt auf einen ungiltigen Puffer.

VCI _E BUFFER OVERFLOW

In pwszGuid angegebener Puffer ist nicht gro genug fiir die
Zeichenkette.

5.1.14 vciCharToGuidA

Wandelt O-terminierte Zeichenkette in eine global eindeutige Kennzahl (GUID) um.

HRESULT EXTERN C vciCharToGuidA (

PCHAR pszGuid,

PGUID pGuid
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
pszGuid [in] Zeiger auf die umzuwandelnde O-terminierte Zeichenkette
pGuid [out] Adresse einer Variable vom Typ GUID. Bei erfolgreicher Ausfiih-
rung liefert Funktion die umgewandelte Kennzahl in dieser Variab-
le zurlick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E INVALIDARG

Parameter pszGuid oder pGuid zeigt auf ungltigen Puffer.

VCI_E FAIL

In pszGuid angegebene Zeichenkette kann nicht in gliltige Kennzahl
umgewandelt werden.
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5.1.15 vciCharToGuidW

Wandelt eine O-terminierte Zeichenkette in eine global eindeutige Kennzahl (GUID) um.

HRESULT EXTERN C vciCharToGuidwW (

PWCHAR pwszGuid,
PGUID pGuid
)i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
pwszGuid [in] Zeiger auf die umzuwandelnde O-terminierte Zeichenkette
pGuid [out] Adresse einer Variable vom Typ GUID. Bei erfolgreicher Ausfiih-
rung liefert Funktion die umgewandelte Kennzahl in dieser Variab-
le zurlick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

VCI_E_INVALIDARG

Parameter pszGuid oder pGuid zeigt auf ungultigen Puffer.

VCI_E_FAIL

In pszGuid angegebene Zeichenkette kann nicht in glltige Kennzahl
umgewandelt werden.
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5.2 Funktionen der Gerateverwaltung
5.21 Funktionen fiir den Zugriff auf die Gerateliste

vciEnumDeviceOpen

Offnet die Liste aller beim VClI registrierten Feldbus-Adapter.

HRESULT EXTERN C vciEnumDeviceOpen (

PHANDLE hEnum
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hEnum [out] Adresse einer Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fuhrung liefert die Funktion den Handle der gedffneten Sendeliste
in dieser Variable zurlck. Im Falle eines Fehlers wird Variable auf
Wert NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen iber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

vciEnumDeviceClose

Schliefdt die mit der Funktion vciEnumDeviceOpen gedffnete Gerateliste.

HRESULT EXTERN C vciEnumDeviceClose (

HANDLE hEnum
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hEnum [in] Handle der zu schlieRenden Gerateliste.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflhrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in hEnum angegebene Handle nicht mehr gultig und darf nicht

langer verwendet werden.
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vciEnumDeviceNext

Ermittelt die Beschreibung eines Feldbus-Adapters der Gerateliste und erhoht den internen Lis-
tenindex so, dass ein nachfolgender Aufruf der Funktion die Beschreibung zum nachsten Adap-

ter liefert.

HRESULT EXTERN C vciEnumDeviceNext (

HANDLE hEnum,

PVCIDEVICEINFO pInfo

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hEnum [in] Handle auf die gedffnete Gerateliste
pinfo [out] Adresse einer Datenstruktur vom Typ VCIDEVICEINFO. Bei erfol-
greicher Ausflihrung speichert die Funktion Informationen zum
Adapter im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E NO MORE ITEMS

Liste enthalt keine weiteren Eintrage.

sonst

Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

vciEnumDeviceReset

Setzt den internen Listenindex der Gerateliste zurtick, so dass ein nachfolgender Aufruf von
vciEnumDeviceNext wieder den ersten Eintrag der Liste liefert.

HRESULT EXTERN C vciEnumDeviceReset (

HANDLE hEnum
);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hEnum [in] Handle der gedffneten Gerateliste
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen Uber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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vciEnumDeviceWaitEvent

Wartet bis sich der Inhalt der Gerateliste geandert hat, oder eine bestimmte Wartezeit vergan-
gen ist.

HRESULT EXTERN C vciEnumDeviceWaitEvent (
HANDLE hEnum,
UINT32 dwTimeout

)i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hEnum [in] Handle der gedffneten Gerateliste
dwTimeout [in] Bestimmt den Timeout-Intervall, in Millisekunden. Funktion kehrt zum Aufrufer
zuriick, wenn sich Inhalt der Gerateliste innerhalb der angegebenen Zeit nicht
andert. Wenn dwTimeout null ist, testet die Funktion den Status der Geréateliste
und kehrt sofort zurtick. Wenn dwTimeout INFINITE ist, ist der Timeout endlos.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Inhalt der Geréateliste hat sich seit dem letzten Aufruf von vciEnumDevice WaitE-
vent geadndert.
VCI_E TIMEOUT Im Parameter dwTimeout angegebene Zeitspanne ist verstrichen, ohne dass
sich der Inhalt der Gerateliste gedndert hat.
Bemerkung

Der Inhalt der Gerateliste andert sich nur dann, wenn ein Adapter hinzugefligt oder entfernt
wird.

vciFindDeviceByHwid

Sucht nach einem Adapter mit bestimmter Hardware-Kennzahl.

HRESULT EXTERN C vciFindDeviceByHwid (
REFGUID rHwid,
PVCIID pVciid

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rHwid [in] Referenz auf die eindeutige Hardware-Kennzahl des gesuchten Adapters.
pVciid [out] Adresse einer Variable vom Typ VCIID. Bei erfolgreicher Ausfiihrung liefert die
Funktion die Geratekennzahl des gefundenen Adapters in dieser Variable
zuriick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Die von dieser Funktion zuriick gelieferte Geratekennzahl kann zum Offnen des Adapters mit
der Funktion vciDeviceOpen verwendet werden. Jeder Adapter hat eine einmalige Kennzahl,
die auch nach Neustart des Systems erhalten bleibt.
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vciFindDeviceByClass

Sucht nach einem Adapter mit einer bestimmten Gerateklasse.

HRESULT EXTERN_C vciFindDeviceByClass (
REFGUID rClass,

UINT32 dwInst,
PVCIID pVciid
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rClass [in] Referenz auf die Gerateklasse des gesuchten Adapters.
dwinst [in] Instanznummer des gesuchten Adapters. Sind mehrere Adapter
der gleichen Klasse vorhanden, bestimmt dieser Wert die Nummer
des gesuchten Adapters innerhalb der Gerateliste. Wert 0 selek-
tiert den ersten Adapter der angegebenen Gerateklasse.
pVciid [out] Adresse einer Variable vom Typ VCIID. Bei erfolgreicher Ausfuh-
rung liefert die Funktion die Geratekennzahl des gefundenen
Adapters in dieser Variable zuriick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
'=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Die von dieser Funktion zuriick gelieferte Geratekennzahl kann zum Offnen des Adapters mit
der Funktion vciDeviceOpen verwendet werden.

vciSelectDeviceDlg

Zeigt ein Dialogfenster zur Auswahl eines Adapters aus der aktuellen Gerateliste auf dem Bild-

schirm an.

HRESULT EXTERN C vciSelectDeviceDlg (
HWND hwndParent,

PVCIID pVciid
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hwndParent [in] Handle eines Ubergeordneten Fensters. Wird hier der Wert NULL
angegeben, hat das Dialogfenster kein Gbergeordnetes Fenster.
pVciid [out] Adresse einer Variable vom Typ VCIID. Bei erfolgreicher Ausfuh-
rung liefert die Funktion die Geratekennzahl des gewahlten Adap-
ters in dieser Variable zurtick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
1=VCI OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

VCI: C-API fur CAN-FD Software Design Guide

4.02.0250.10023 1.0



Funktionen 46 (104)
Bemerkung
Die von dieser Funktion zuriick gelieferte Geratekennzahl kann zum Offnen des Adapters mit
der Funktion vciDeviceOpen verwendet werden.

5.2.2 Funktionen fiir den Zugriff auf VCI-Gerate

vciDeviceOpen

Offnet den Feldbus-Adapter mit der angegebenen Geratekennzahl.

HRESULT EXTERN C vciDeviceOpen (
REFVCIID rVciid,
PHANDLE phDevice

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
rVciid [in] Geratekennzahl des zu 6ffnenden Adapters
phDevice [out] Adresse einer Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fuhrung liefert die Funktion den Handle des gedffneten Adapters in
dieser Variable zurlick. Im Falle eines Fehlers wird die Variable auf
NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

vciDeviceOpenDlg

Zeigt ein Dialogfenster zur Auswahl eines Feldbus-Adapters auf dem Bildschirm an und 6ffnet
den vom Benutzer gewahlten Adapter.

HRESULT EXTERN C vciDeviceOpenDlg (
HWND hwndParent,
PHANDLE phDevice

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hwndParent [in] Handle eines libergeordneten Fensters. Wird hier der Wert NULL
angegeben, hat das Dialogfenster kein tbergeordnetes Fenster.
phDevice [out] Adresse einer Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fihrung liefert die Funktion den Handle des gewahlten und ge6-
ffneten Adapters in dieser Variable zurlck. Im Falle eines Fehlers
wird Variable auf Wert NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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vciDeviceClose
Schlieftt einen gedffneten Feldbus-Adapter.
HRESULT EXTERN C vciDeviceClose (

HANDLE hDevice
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des zu schlieBenden Adapters. Angegebener Handle
muss von einem Aufruf einer der Funktionen vciDeviceOpen
odervciDeviceOpenDIg stammen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in hDevice angegebene Handle nicht mehr giiltig und darf nicht
langer verwendet werden.

vciDeviceGetinfo

Ermittelt allgemeine Informationen zu einem Feldbus-Adapter.

HRESULT EXTERN C vciDeviceGetInfo (
HANDLE hDevice,
PVCIDEVICEINFO pInfo

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des gedffneten Adapters
pinfo [out] Adresse einer Struktur vom Typ VCIDEVICEINFO. Bei erfolgrei-
cher Ausflihrung speichert die Funktion Informationen zum Adap-
ter im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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vciDeviceGetCaps

Ermittelt Informationen Uber die technische Ausstattung eines Feldbus-Adapters.

HRESULT EXTERN C vciDeviceGetCaps (
HANDLE hDevice,
PVCIDEVICECAPS pCaps

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des gedffneten Adapters
pCaps [out] Adresse einer Struktur vom Typ VCIDEVICECAPS. Bei erfolgrei-
cher Ausflihrung speichert die Funktion die Informationen zur tech-
nischen Ausstattung im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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5.3 Funktionen fluir den CAN-Zugriff
5.3.1 Steuereinheit

canControlOpen

Offnet die Steuereinheit eines CAN-Anschlusses auf einem Feldbus-Adapter.

HRESULT EXTERN C canControlOpen (
HANDLE hDevice,
UINT32 dwCanNo,
PHANDLE phCanCtl

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des Feldbus-Adapters.
dwCanNo [in] Nummer des zu 6ffnenden CAN-Anschlusses der Steuereinheit.
Wert 0 wahlt Anschluss 1, Wert 1 wahlt Anschluss 2 usw.
phCanCtl [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fuhrung liefert die Funktion den Handle des gedffneten CAN-Con-
trollers in dieser Variable zurlick. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Wird im Parameter dwCanNo der Wert OxFFFFFFFF angegeben, zeigt die Funktion ein Dialog-
fenster zur Auswahl eines Adapters und eines CAN-Anschlusses auf dem Bildschirm an. In die-
sem Fall erwartet die Funktion im Parameter hDevice nicht den Handle des Adapters, sondern
den Handle eines Ubergeordneten Fensters oder den Wert NULL, falls kein Gbergeordnetes
Fenster verfiigbar ist.

canControlClose
Schlieftt einen gedffneten CAN-Controller.
HRESULT EXTERN C canControlClose (

HANDLE hCanCtl
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des zu schlieRenden CAN-Controllers. Angegebener Han-
dle muss von einem Aufruf der Funktion canControlOpen
stammen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in hCanCtl angegebene Handle nicht mehr guiltig und darf nicht
langer verwendet werden.

canControlGetCaps

Ermittelt die Eigenschaften eines CAN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C canControlGetCaps (
HANDLE hCanCtl,
PCANCAPABILITIES2 pCanCaps

)i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
pCanCaps [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ CANCAPABILITIES?2. Bei erfol-
greicher Ausfiihrung speichert die Funktion die Eigenschaften des
CAN-Anschlusses im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canControlGetStatus

Ermittelt die Einstellungen und den aktuellen Status eines CAN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C canControlGetStatus (
HANDLE hCanCtl,
PCANLINESTATUS2 pStatus

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
pStatus [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ CANLINESTATUS?2. Bei erfol-
greicher Ausfiihrung speichert die Funktion die aktuellen Einstel-
lungen und den Status des Controllers im angegebenen
Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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canControlDetectBitrate

Ermittelt die aktuelle Bitrate vom Bus, mit dem der CAN-Anschluss verbunden ist.

HRESULT EXTERN C canControlDetectBitrate (

HANDLE hCanCtl,

UINT8 bOpMode,

UINT8 DbExMode,

UINT16 wTimeout,

UINT32 dwCount,

PCANBTP paBtpSDR,

PCANBTP paBtpFDR,

PUINT32 pdwIndex

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des geéffneten CAN-Controllers
bOpMode [in] Betriebsart des CAN-Controllers
bExMode [in] Erweiterte Betriebsart des CAN-Controllers
wTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden zwischen zwei Nachrichten
auf dem Bus.
dwCount [in] Anzahl Elemente in den Bit-Timing-Tabellen paBtpSDR und
paBtpFDR
paBtpSDR [in] Zeiger auf eine Tabelle mit den Arbitrierungs-Bitraten. Die Tabelle
muss mindestens dwCount Elemente enthalten.
paBtpFDR [in] Zeiger auf eine Tabelle mit den schnellen Bitraten. Die Tabelle
muss mindestens dwCount Elemente enthalten.
pdwindex [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ UNIT32. Bei erfolgreicher Aus-
fihrung liefert die Funktion den Tabellenindex der gefundenen Bit-
Timing-Werte in dieser Variable zurtick.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfilihrung
VCI_E TIMEOUT Bitratenerkennung wegen Timeout fehlgeschlagen.
Bemerkung

Weitere Informationen zu den Bus-Timing-Werten in den Tabellen paBtpSDR und paBtpSDR
siehe Kapitel Controller initialisieren. Zur Erkennung der Bitrate wird der CAN-Controller im ,Lis-
ten-only“-Modus betrieben. Es ist daher notwendig, dass bei Aufruf der Funktion zwei weitere
Busteilnehmer Nachrichten senden. Werden innerhalb der in wTimeout angegebenen Zeit kei-
ne Nachrichten gesendet, liefert die Funktion den Wert VCI_E_TIMEOUT zurtick. Bei erfolgrei-
cher Ausflihrung der Funktion enthalt die Variable, auf die der Parameter pdwIndex zeigt, den
Index (einschlieRlich 0) der gefundenen Werte innerhalb der Bus-Timing-Tabellen. Die ent-
sprechenden Tabellen-Werte kdnnen dann verwendet werden, um den CAN-Controller mit der
Funktion canControllnitialize zu initialisieren. Die Funktion kann im undefinierten und gestopp-
ten Status aufgerufen werden.
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canControllnitialize

Stellt Betriebsart und Bitrate eines CAN-Anschlusses ein.

HRESULT EXTERN C canControlInitialize (

HANDLE hCanCtl
UINT8 bOpMode,
UINT8 DbExMode,
UINT8 bSFMode,
UINT8 DbEFMode,
UINT32 dwSFIds
UINT32 dwEFIds

14

4

14

PCANBTP pBtpSDR,
PCANBTP pBtpFDR

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
bOpMode [in] Betriebsart des CAN-Controllers
bExMode [in] Erweiterte Betriebsart des CAN-Controllers
bSFMode [in] Betriebsart fur 11-Bit-ID-Filter
bEFMode [in] Betriebsart fir 29-Bit-ID-Filter
dwSFlds [in] GrolRe 11-Bit-ID-Filter
dwEFIds [in] Grole 29-Bit-ID-Filter
pBtpSDR [in] Zeiger auf die Timing-Parameter flr die Arbitrierungsbitrate.
pBtpFDR [in] Zeiger auf die Timing-Parameter flr die schnelle Datenbitrate. Der
Parameter kann NULL sein, wenn bExMode nicht auf CAN_EX-
MODE_FASTDATA gesetzt ist.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen Gber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Setzt die Controller-Hardware entsprechend der Funktion canControlReset intern zurtick und
initialisiert den Controller mit den angegebenen Parametern. Die Funktion kann von jedem Con-
troller-Status aufgerufen werden. Weitere Informationen zu den Bus-Timing-Werten in den Pa-
rametern pBtpSDR und pBtpFDR siehe Kapitel Controller initialisieren.
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canControlReset

Setzt die Controller-Hardware und die eingestellten Nachrichtenfilter eines CAN-Anschlusses
zurlck.

HRESULT EXTERN C canControlReset (
HANDLE hCanCtl

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen Giber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Setzt die Controller-Hardware zurick, 16scht die Akzeptanz-Filterliste, [6scht Inhalte der Filter-
liste und setzt den Controller ,offline“. Gleichzeitig wird der Nachrichtenfluss zwischen Control-
ler und verbundenen Nachrichtenkanalen unterbrochen. Beim Aufruf der Funktion werden
laufende Sendevorgange des Controllers abgebrochen. Dies kann zu Ubertragungsfehlern
oder fehlerhaftem Nachrichtentelegramm auf dem Bus fuihren.
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canControlStart

Startet oder stoppt den Controller eines CAN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C canControlStart (
HANDLE hCanCtl,
BOOL fStart

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
fStart [in] Der Wert TRUE startet, der Wert FALSE stoppt den CAN
Controller.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Ein Aufruf der Funktion ist nur dann erfolgreich, wenn der CAN-Controller zuvor mit der Funk-
tion canControlinitialize konfiguriert wird. Nach erfolgreichem Start des CAN-Controllers ist die-
ser aktiv mit dem Bus verbunden. Eingehende CAN-Nachrichten werden an alle eingerichteten
und aktivierten Nachrichtenkanalen weitergeleitet, bzw. Sendenachrichten von den Nachrich-
tenkanalen an den Bus ausgegeben. Ein Aufruf der Funktion mit dem der Wert FALSE im Para-
meter fStart schaltet den CAN-Controller ,offline”. Dabei wird der Nachrichtentransport
unterbrochen und der CAN-Controller passiv geschaltet. Im Gegensatz zur Funktion canCont-
rolReset werden beim Stoppen die eingestellten Akzeptanzfilter und Filterlisten nicht verandert.
Auch bricht die Funktion einen laufenden Sendevorgang des Controllers nicht einfach ab, son-
dern beendet diesen so, dass dabei kein fehlerhaftes Telegramm auf den Bus Ubertragen wird.
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canControlGetFilterMode

Liest die aktuelle Betriebsart des angegebenen CAN-Nachrichtenfilters.

HRESULT EXTERN C canControlGetFilterMode (
HANDLE hCanCtl,
BOOL fExtend,
PUINT8 pbMode

);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, wahlt die

Funktion den 29-Bit-Filter. Wenn Parameter auf FALSE gesetzt ist,
waéhlt die Funktion den 11-Bit-Filter.

pbMode [out] Zeiger auf eine Variable in der die Funktion den aktuellen Filtermo-
dus des festgelegten Filters speichert (siehe
canControlSetFilterMode).

Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen Uber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canControlSetFilterMode

Stellt Betriebsart des angegebenen CAN-Nachrichtenfilters ein. Die Funktion leert die aktuellen
Filtereinstellungen, wenn der Modus sich &ndert. Die Funktion kann nur aufgerufen werden,
wenn Controller im Init Modus ist.

HRESULT EXTERN C canControlSetFilterMode (
HANDLE hCanCtl,
BOOL fExtend,
UINT8 DbMode,
PUINT8 pbPrev
) 7

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, wahlt die
Funktion den 29-Bit-Filter. Wenn Parameter auf FALSE gesetzt ist,
wahlt die Funktion den 11-Bit-Filter.
bMode [in] Betriebsart (sieche CAN_FILTER_Konstanten)
pbPrev [out] Optionaler Zeiger auf einen Puffer in dem die Funktion die aktuelle
Betriebsart des angegebenen Filters speichert. Der Parameter
kann NULL sein.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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canControlSetAccFilter

Stellt den 11- oder 29 Bit- Akzeptanzfilter eines CAN-Anschlusses ein.

HRESULT EXTERN C canControlSetAccFilter (
HANDLE hCanCtl,
BOOL fExtend,
UINT32 dwCode,
UINT32 dwMask
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
fExtend [in] Auswahl des AkzeptanZfilters. Mit Wert FALSE wird der 11-Bit-Akzeptanzfil-
ter gewahlt, mit Wert TRUE der 29-Bit AkzeptanZfilter.
dwCode [in] Bitmuster des/der zu akzeptierenden Identifier einschlieBlich RTR-Bit
dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask den Wert O,
wird das entsprechende Bit in dwCode nicht fiir den Vergleich herangezo-
gen. Hat ein Bit den Wert 1, ist es beim Vergleich relevant.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_ OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canControlAddFilterlds

Tragt eine oder mehrere Kennziffern (CAN-ID) in die 11- oder 29-Bit-Filterliste eines CAN-An-
schlusses ein.

HRESULT EXTERN C canControlAddFilterIds (
HANDLE hCanCtl,
BOOL fExtend,
UINT32 dwCode,
UINT32 dwMask
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedffneten CAN-Controllers
fExtend [in] Auswahl der Filterliste. Mit Wert FALSE wird die 11-Bit-Filterliste,
mit Wert TRUE die 29-Bit-Filterliste gewahlt.
dwCode [in] Bitmuster des/der zu registrierenden Identifier einschlieflich RTR-
Bit
dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask
den Wert 0, wird das entsprechende Bit in dwCode ignoriert. Hat
ein Bit den Wert 1, ist es relevant.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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canControlRemFilterlds

Entfernt eine oder mehrere Kennziffern (CAN-ID) aus der 11- oder 29-Bit-Filterliste eines CAN-

Anschlusses.

HRESULT EXTERN C canControlRemFilterIds (

HANDLE hCanCtl

BOOL fExtend,

UINT32 dwCode,

UINT32 dwMask
) ;

4

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanCtl [in] Handle des gedéffneten CAN-Controllers
fExtend [in] Auswahl der Filterliste. Mit Wert FALSE wird die 11-Bit-Filterliste,
mit Wert TRUE die 29-Bit-Filterliste gewahlt.
dwCode [in] g!:muster des/der zu entfernenden Identifier einschlieRlich RTR-
i
dwMask [in] Bitmuster der relevanten Bits in dwCode. Hat ein Bit in dwMask
den Wert 0, wird das entsprechende Bit in dwCode ignoriert. Hat
ein Bit den Wert 1, ist es relevant.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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5.3.2 Nachrichtenkanal
canChannelOpen

Offnet bzw. erzeugt einen Nachrichtenkanal fiir einen CAN-Anschluss eines Feldbus-Adapters.

HRESULT EXTERN C canChannelOpen (
HANDLE hDevice,
UINT32 dwCanNo,
BOOL fExclusive,
PHANDLE phCanChn

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des Feldbus-Adapters.
dwCanNo [in] Nummer des CAN-Anschluss fiir den ein Nachrichtenkanal geoff-
net wird. Wert 0 wahlt Anschluss 1, Wert 1 wahlt Anschluss 2 usw.
fExclusive [in] Bestimmt, ob der Anschluss des gedffneten Kanals exklusiv ver-
wendet wird. Wird Wert TRUE angegeben, wird der CAN-An-
schluss exklusiv fiir den neuen Nachrichtenkanal verwendet. Mit
Wert FALSE, kann mehr als ein Nachrichtenkanal fir den CAN-An-
schluss geoffnet werden.
phCanChn [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fihrung liefert die Funktion den Handle des gedffneten CAN-Nach-
richtenkanals in dieser Variable zurlick. Im Falle eines Fehlers
wird die Variable auf NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Wird im Parameter fExclusive der Wert TRUE angegeben, kénnen nach erfolgreichem Aufruf
der Funktion keine weiteren Nachrichtenkanale mehr gedffnet werden. D. h. das Programm,
das die Funktion als erstes mit dem Wert TRUE im Parameter fExclusive aufruft, besitzt exklusi-
ve Kontrolle Gber den Nachrichtenfluss auf dem CAN-Anschluss. Wird im Parameter dwCanNo
der Wert OXFFFFFFFF angegeben, zeigt die Funktion ein Dialogfenster zur Auswahl eines
Adapters und eines CAN-Anschlusses auf dem Bildschirm an. In diesem Fall erwartet die Funk-
tion im Parameter hDevice nicht den Handle des Adapters, sondern den Handle eines Uberge-
ordneten Fensters oder den Wert NULL, falls kein Ubergeordnetes Fenster verfugbar ist. Wird
der Nachrichtenkanal nicht mehr bendtigt, sollte der in phCanChn zurtick gelieferte Handle mit
der Funktion canChannelClose wieder freigegeben werden.
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canChannelClose
Schlieftt einen gedffneten Nachrichtenkanal.
HRESULT EXTERN C canChannelClose (
HANDLE hCanChn
);
Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des zu schlieBenden Nachrichtenkanals. Angegebener
Handle muss von einem Aufruf der Funktion canChannelOpen
stammen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in hCanChn angegebene Handle nicht mehr giiltig und darf
nicht langer verwendet werden.

canChannelGetCaps

Ermittelt die Eigenschaften eines CAN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C canChannelGetCaps (
HANDLE hCanChn,
PCANCAPABILITIES2 pCanCaps

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des geoffneten Nachrichtenkanals
pCanCaps [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ CANCAPABILITIES2. Bei erfol-
greicher Ausfuhrung speichert die Funktion die Eigenschaften des
CAN-Anschlusses im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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canChannelGetStatus

Ermittelt den aktuellen Zustand eines Nachrichtenkanals, sowie die aktuellen Einstellungen und
den Zustand des Controllers, der mit dem Kanal verbunden ist.

HRESULT EXTERN C canChannelGetStatus (
HANDLE hCanChn,
PCANCHANSTATUS2 pStatus

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
pStatus [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ CANCHANSTATUS?2. Bei erfol-
greicher Ausfiihrung speichert die Funktion den aktuellen Zustand
von Kanal und Controller im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

canChannelGetControl

Versucht exklusiven Zugriff auf den CAN-Controller zu erhalten.

HRESULT EXTERN C canChannelGetControl (
HANDLE hCanChn,
PHANDLE phCanCtl

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
phCanCtl [out] Zeigt auf eine Variable in der die Funktion den Handle zum CAN-
Controller speichert. Die Variable wird auf NULL gesetzt, wenn der
Controller aktuell verwendet wird.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfilihrung
1=VCI OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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canChannellnitialize

Initialisiert den Empfangs- und Sende-Puffer eines Nachrichtenkanals.

HRESULT EXTERN C canChannelInitialize (
HANDLE hCanChn,
UINT16 wRxFifoSize,
UINT16 wRxThreshold,
UINT1l6 wTxFifoSize,
UINT16 wTxThreshold,
UINT32 dwFilterSize,
UINT8 bFilterMode
);

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals

wRXxFifoSize [in] Grole des Empfangspuffers in Anzahl CAN-Nachrichten

wRxThreshold [in] Schwellwert fir den Empfangsevent. Event wird ausgeldst, wenn
die Anzahl Nachrichten im Empfangspuffer die hier angegebene
Anzahl erreicht bzw. Giberschreitet.

wTxFifoSize [in] GroRe des Sendepuffers in Anzahl CAN-Nachrichten

wTxThreshold [in] Schwellwert fiir den Sende-Event. Event wird ausgeldst, wenn die

Anzahl freier Eintrdge im Sendepuffer die hier angegebene Anzahl
erreicht bzw. tiberschreitet.

dweFilterSize [in] Anzahl von CAN-Nachrichten-IDs, die vom erweiterten ID-Filter
unterstitzt werden. Der Standard-ID-Filter unterstiitzt alle 2048
maoglichen IDs. Wenn Parameter auf 0 gesetzt ist, ist die CAN-
Nachrichten-Filterung deaktiviert.

bFilterMode [in] Initialer Modus des CAN-Nachrichtenfilters. Kann einer der folgen-
den Werte sein: CAN_FILTER_LOCK - Sperrfilter CAN_FILTER _
PASS - Durchlassfilter CAN_FILTER_INCL - inklusive Filterung
CAN_FILTER_EXCL - exklusive Filterung. Filtermodus kann mit
dem Flag CAN_FILTER_SRRA kombiniert werden, um alle Self-
Reception-Nachrichten, die von anderen Nachrichtenkanalen auf
demselben CAN-Controller versendet werden, zu empfangen.

Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen Giber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Far die Grofie von Empfangs- und Sendepuffer muss ein Wert gréfer 0 angegeben werden, an-
dernfalls liefert die Funktion einem Fehlercode entsprechend ,Ungultiger Parameter® zurtick. In
Parametern wRxFifoSize und wTxFifoSize angegebene Werte legen die untere Grenze fir die
GroRe der Puffer fest. Die tatsachliche GroRe eines Puffers ist unter Umstanden gréRer als der
angegebene Wert, da der hierfur verwendete Speicher seitenweise reserviert wird. Wird die
Funktion fur einen bereits initialisierten Kanal aufgerufen, deaktiviert die Funktion zunachst den
Kanal, gibt anschlieRend die vorhandenen FIFOs frei und erzeugt zwei neue FIFOs mit den an-
geforderten Dimensionen.
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canChannelGetFilterMode

Liest die aktuelle Betriebsart des angegebenen Nachrichtenfilters.

HRESULT EXTERN C canChannelGetFilterMode (
HANDLE hCanChn,
BOOL fExtend,
PUINT8 pbMode

);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, wahlt die

Funktion den 29-Bit-Filter. Wenn Parameter auf FALSE gesetzt ist,
waéhlt die Funktion den 11-Bit-Filter.

pbMode [out] Zeiger auf eine Variable in der die Funktion den aktuellen Filtermo-
dus des festgelegten Filters speichert (siehe
canChannelSetFilterMode).

Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen Uber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canChannelSetFilterMode

Stellt Betriebsart des angegebenen CAN-Nachrichtenfilters ein. Die Funktion leert die aktuellen
Filtereinstellungen, wenn der Modus sich &ndert. Die Funktion kann nur aufgerufen werden,
wenn der Kanal deaktiviert ist.

HRESULT EXTERN C canChannelSetFilterMode (
HANDLE hCanChn,
BOOL fExtend,
UINT8 DbMode,
PUINT8 pbPrev
) 7

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, wahlt die
Funktion den 29-Bit-Filter. Wenn Parameter auf FALSE gesetzt ist,
wahlt die Funktion den 11-Bit-Filter.
bMode [in] Betriebsart
pbPrev [out] Optionaler Zeiger auf einen Puffer in dem die Funktion die vorheri-
ge Betriebsart des angegeben Filters speichert. Der Parameter
kann NULL sein.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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canChannelSetAccFilter

Stellt den 11- oder 29 Bit- Akzeptanzfilter eines Nachrichtenkanals ein.

HRESULT EXTERN C canChannelSetAccFilter (
HANDLE hCanChn,
BOOL fExtend,
UINT32 dwCode,
UINT32 dwMask
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des geéffneten Nachrichtenkanals
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, setzt die Funktion
den 29-Bit-AkzeptanZfilter. Wenn Parameter auf FALSE gesetzt ist, setzt die
Funktion den 11-Bit-AkzeptanZfilter.
dwCode [in] Bitmuster des/der zu akzeptierenden Identifier einschlieRlich RTR-Bit
dwMask [in] Mask des AkzeptanZzfilters, die die relevante Bits innerhalb dwCode be-
stimmt. Relevante Bits sind mit 1 an der entsprechenden Bitposition ange-
geben, nicht relevante Bits sind 0.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canChannelAddFilterlds

Registriert die angegebenen CAN-Nachrichten-ldentifier oder Gruppen von Identifiern in der an-
gegebenen Filterliste.

HRESULT EXTERN C canChannelAddFilterIds (
HANDLE hCanChn,
BOOL fExtend,
UINT32 dwCode,
UINT32 dwMask
);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, fiigt die Funktion die
IDs zur 29-Bit-Filterliste hinzu. Wenn Parameter auf FALSE gesetzt ist, flgt
die Funktion die IDs zur 11-Bit-Filterliste hinzu.
dwCode [in] Nachrichten-Identifier (einschlielich RTR), die zur Filterliste hinzugefiigt
werden
dwMask [in] Mask, die die relevanten Bits in dwCode bestimmt. Relevante Bits sind mit 1
an der entsprechenden Bitposition angegeben, nicht relevante Bits sind 0.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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Bemerkung

Abhangig von den aktuellen Einstellungen der Filterart (CAN_FILTER_INCL oder CAN_FIL-
TER_EXCL) werden in der Filterliste eingetragene IDs entweder akzeptiert oder abgelehnt. Die
Funktion kann nur aufgerufen werden, wenn der Kanal deaktiviert ist.

canChannelRemFilterlds

Entfernt den angegebenen CAN-Nachrichten-Identifier oder Gruppen von Identifiern aus der
angegebenen Filterliste. Die Funktion kann nur aufgerufen werden, wenn der Kanal deaktiviert
ist.

HRESULT EXTERN C canChannelRemFilterIds (
HANDLE hCanChn,
BOOL fExtend,
UINT32 dwCode,
UINT32 dwMask
) i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
fExtend [in] Filterauswahl. Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, entfernt die
Funktion die IDs von der 29-Bit-Filterliste. Wenn Parameter auf
FALSE gesetzt ist, entfernt die Funktion die IDs von der 11-Bit-
Filterliste.
dwCode [in] Bitmuster des/der zu entfernenden Identifier einschliefllich RTR-
Bit
dwMask [in] Mask, die die relevanten Bits in dwCode bestimmt. Relevante Bits
sind mit 1 an der entsprechenden Bitposition angegeben, nicht re-
levante Bits sind 0.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canChannelActivate

Aktiviert oder deaktiviert einen Nachrichtenkanal.

HRESULT EXTERN C canChannelActivate (
HANDLE hCanChn,
BOOL fEnable

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
fEnable [in] Beim Wert TRUE aktiviert die Funktion den Nachrichtenfluss zwi-
schen CAN-Controller und dem Nachrichtenkanal, beim Wert FAL-
SE deaktiviert die Funktion den Nachrichtenfluss.
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Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

StandardmaBig ist der Nachrichtenkanal nach dem Offnen bzw. Initialisieren deaktiviert. Damit
der Kanal Nachrichten vom Bus empfangt bzw. an diesen sendet, muss dieser aktiviert sein.
Gleichzeitig muss der Controller im Zustand ,online® sein. Fir weitere Informationen siehe
Funktion canControlStart und Kapitel Controller initialisieren. Nach Aktivierung des Kanals kon-
nen Nachrichten mit canChannelPostMessage oder canChannelSendMessage in den Sende-
puffer geschrieben werden, oder mit Funktionen canChannelPeekMessage und
canChannelReadMessage vom Empfangspuffer gelesen werden.

canChannelPeekMessage

Liest die nachste CAN-Nachricht aus dem Empfangspuffer eines Nachrichtenkanals.

HRESULT EXTERN C canChannelPeekMessage (
HANDLE hCanChn,
PCANMSG2 pCanMsg

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
pCanMsg [out] Zeiger auf eine CANMSG2 Struktur, in der die Funktion die gelese-
ne CAN-Nachricht speichert. Wenn Parameter auf NULL gesetzt
ist, entfernt die Funktion die nachste CAN-Nachricht aus dem
Empfangs-FIFO.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Die Funktion kehrt sofort zum aufrufenden Programm zurick, falls keine Nachricht zum Lesen
bereitsteht.
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canChannelPeekMsgMult

Liest die nachste CAN-Nachricht aus dem Empfangs-FIFO des angegebenen CAN-Kanals.
Funktion wartet nicht auf zu empfangende Nachrichten vom CAN-Bus.

HRESULT EXTERN C canChannelPeekMsgMult (

)

HANDLE hCanChn,

PCANMSG2 paCanMsg,

UINT32 dwCount,
PUINT32 pdwDone

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
paCanMsg [out] Speicherarray, in dem die Funktion die empfangenen CAN-Nach-
richten speichert. Wir der Parameter auf NULL gesetzt, entfernt
die Funktion die angegebene Anzahl von CAN-Nachrichten aus
dem Empfangs-FIFO.
dwCount [in] Anzahl im Puffer verfugbarer Nachrichten
pdwDone [out] Zeiger auf Variable, in der die Funktion die tatsachlich gelesene
Anzahl von CAN-Nachrichten speichert. Parameter ist optional
und kann NULL sein.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E_RXQUEUE_EMPTY

Momentan ist keine CAN-Nachricht verfiigbar.

sonst

Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canChannelPostMessage

Schreibt eine CAN-Nachricht in den Sendepuffer des angegebenen Nachrichtenkanals.

HRESULT EXTERN C canChannelPostMessage (
HANDLE hCanChn,
PCANMSG2 pCanMsg

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
pCanMsg [in] Zeiger auf eine initialisierte Struktur vom Typ CANMSG2 mit der
zu sendenden CAN-Nachricht
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E TXQUEUE FULL

Sende-FIFO hat keinen freien Platz mehr zum Schreiben der Nachricht.

sonst

Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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Bemerkung

Funktion wartet nicht, bis die Nachricht auf dem Bus Ubertragen ist.

canChannelPostMsgMu

It

Schreibt eine CAN-Nachricht in den Sendepuffer des angegebenen Nachrichtenkanals, ohne
zu Warten bis die Nachricht Uber den Bus Ubertragen ist.

HRESULT EXTERN C canChannelPostMsgMult (
HANDLE hCanChn,

PCANMSG2 paCanMsg,

UINT32 dwCount,
PUINT32 pdwDone

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
paCanMsg [in] Zeiger auf Array mit Sendenachrichten.
dwCount [in] Anzahl glltiger Nachrichten im Array.
pdwDone [out] Zeiger auf Variable, in der die Funktion die Anzahl der geschriebe-
nen CAN-Nachrichten speichert. Parameter ist optional und kann
NULL sein.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E_TXQUEUE FULL

Sende-FIFO hat keinen freien Platz mehr zum Schreiben der Nachricht.

sonst

Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canChannelWaitRxEvent

Wartet bis das Empfangs-Event eingetroffen ist, oder eine bestimmte Wartezeit vergangen ist.

HRESULT EXTERN C canChannelWaitRxEvent (
HANDLE hCanChn,
UINT32 dwTimeout

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des geoffneten Nachrichtenkanals
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Funktion kehrt mit dem Feh-
lercode VCI_E_TIMEOUT zum Aufrufer zurlick, wenn das Emp-
fangsevent innerhalb der hier angegebenen Zeit nicht eingetroffen
ist. Beim Wert INFINITE (OxFFFFFFFF) wartet die Funktion so lan-
ge, bis das Empfangs-Event eingetreten ist.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E_TIMEOUT

Timeout-Intervall abgelaufen

sonst

Fehler, weitere Informationen Gber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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Bemerkung

Um zu priifen, ob das Empfangs-Event bereits eingetroffen ist, ohne das aufrufende Programm
zu blockieren, kann bei Aufruf der Funktion im Parameter dwTimeout der Wert 0 angegeben
werden. Falls der in hCanChn angegebene Handle von einem anderen Thread aus geschlos-
sen wurde, beendet die Funktion den Funktionsaufruf und kehrt mit einem Rickgabewert un-
gleich VCI_OK zuriick.

canChannelWaitTxEvent

Wartet bis das Sende-Event eingetroffen ist, oder eine bestimmte Wartezeit vergangen ist.

HRESULT EXTERN C canChannelWaitTxEvent (
HANDLE hCanChn,
UINT32 dwTimeout

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des geoffneten Nachrichtenkanals
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Die Funktion kehrt zurtick,
wenn die Wartezeit abgelaufen ist, auch wenn keine Nachricht in
den Sende-FIFO geschrieben werden kann. Wenn Parameter
NULL ist, testet die Funktion, ob eine Nachricht geschrieben wer-
den kann und kehrt sofort zurtick. Beim Wert INFINITE
(OxFFFFFFFF) wartet die Funktion so lange, bis eine Nachricht ge-
schrieben wird.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
VCI_E_TIMEOUT Timeout-Intervall abgelaufen
sonst Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Das Sende-Event wird ausgelost, sobald der Sendepuffer gleich viele oder mehr freie Eintrage
enthalt als die eingestellte Schwelle. Siehe Beschreibung der Funktion canChannellnitialize.
Um zu priifen, ob das Sende-Event bereits eingetroffen ist, ohne das aufrufende Programm zu
blockieren, kann bei Aufruf der Funktion im Parameter dwTimeout der Wert 0 angegeben wer-
den. Falls der in hCanChn angegebene Handle von einem anderen Thread aus geschlossen
wurde, beendet die Funktion den Funktionsaufruf und kehrt mit einem Rickgabewert ungleich
VCI_OK zurtck.
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canChannelReadMessage

Empfangt die nachste CAN-Nachricht vom Empfangs-FIFO des angegebenen CAN-Kanals.
Die Funktion wartet auf vom CAN-Bus empfangene Nachricht.

HRESULT EXTERN C canChannelReadMessage (
HANDLE hCanChn,

UINT32 dwTimeout,

PCANMSG2 pCanMsg

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Die Funktion kehrt mit dem
Fehlercode VCI_E_TIMEOUT zum Aufrufer zurtck, wenn inner-
halb der angegebene Zeit keine Nachricht gelesen bzw. empfan-
gen wird. Beim Wert INFINITE (OxFFFFFFFF) wartet die Funktion
so lange, bis eine Nachricht gelesen wird.
pCanMsg [out] Zeiger auf eine CANMSG2 Struktur, in der die Funktion die gelese-
ne CAN-Nachricht speichert. Wenn Parameter auf NULL gesetzt
ist, entfernt die Funktion die nachste CAN-Nachricht aus dem
FIFO.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

VCI_E RXQUEUE EMPTY

Momentan ist keine CAN-Nachricht verfiigbar.

VCI_E TIMEOUT

Timeout-Intervall abgelaufen, ohne dass eine Nachricht empfangen
wird

sonst

Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

Bemerkung

Falls der in hCanChn angegebene Handle von einem anderen Thread aus geschlossen wurde,
beendet die Funktion den Funktionsaufruf und kehrt mit einem Rickgabewert ungleich VCI_OK

zurtick.
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canChannelReadMsgMult

Liest die nachsten CAN-Nachrichten aus dem Empfangs-FIFO des angegebenen CAN-Kanals.
Die Funktion wartet auf vom CAN-Bus empfangene CAN-Nachrichten.

HRESULT EXTERN C canChannelReadMsgMult (
HANDLE hCanChn,

UINT32 dwTimeout,
PCANMSG2 paCanMsg,

UINT32 dwCount,
PUINT32 pdwDone

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des geoffneten Nachrichtenkanals
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Die Funktion kehrt mit dem
Fehlercode VCI_E_TIMEOUT zum Aufrufer zurlick, wenn inner-
halb der angegebene Zeit keine Nachricht gelesen bzw. empfan-
gen wird. Beim Wert INFINITE (OxFFFFFFFF) wartet die Funktion
so lange, bis eine Nachricht gelesen wird.
paCanMsg [out] Zeiger auf Nachrichtenpuffer
dwCount [in] Anzahl Eintrage im Nachrichtenpuffer
pdwDone [out] Anzahl empfangener CAN Nachrichten
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E_RXQUEUE_EMPTY

Momentan ist keine CAN-Nachricht verfiigbar.

VCI_E TIMEOUT

Timeout-Intervall abgelaufen, ohne dass eine Nachricht empfangen
wird

sonst

Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

Bemerkung

Falls der in hCanChn angegebene Handle von einem anderen Thread aus geschlossen wurde,
beendet die Funktion den Funktionsaufruf und kehrt mit einem Riickgabewert ungleich VCI_OK

zuruck.

VCI: C-API fir CAN-FD Software Design Guide

4.02.0250.10023 1.0



Funktionen

71 (104)

canChannelSendMessage

Schreibt die angegebene CAN-Nachricht in den Sende-FIFO. Die Funktion wartet bis eine
Nachricht in den Sende-FIFO geschrieben ist, aber nicht bis die Nachricht Gber den CAN-Bus

Ubertragen ist.

HRESULT EXTERN C canChannelSendMessage (
HANDLE hCanChn,

UINT32 dwTimeout,
PCANMSG2 pCanMsg

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Die Funktion kehrt zuriick,
wenn die Wartezeit abgelaufen ist, auch wenn keine Nachricht in
den Sende-FIFO geschrieben werden kann. Wenn Parameter
NULL ist, versucht die Funktion eine Nachricht in den Sende-FIFO
zu schreiben und kehrt sofort zurtick. Beim Wert INFINITE
(OXFFFFFFFF) wartet die Funktion so lange, bis eine Nachricht ge-
lesen wird.
pCanMsg [in] Zeiger auf eine initialisierte Struktur vom Typ CANMSG2 mit der
zu sendenden CAN-Nachricht
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E TXQUEUE FULL

dwTimeout ist 0 und es gibt keinen Platz zum Schreiben der Nachricht
im Sende-FIFO.

VCI_E TIMEOUT

Timeout-Intervall ist abgelaufen und es gibt keinen Platz zum Schreiben
der Nachricht im Sende-FIFO.

sonst

Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

Bemerkung

Die Funktion wartet bis eine Nachricht in den Sende-FIFO geschrieben ist, aber nicht bis die
Nachricht Gber den CAN-Bus Ubertragen ist. Falls der in hCanChn angegebene Handle von ei-
nem anderen Thread aus geschlossen wurde, beendet die Funktion den Funktionsaufruf und
kehrt mit einem Rickgabewert ungleich VCI_OK zur(ck.
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canChannelSendMsgMult

Schreibt die angegebenen CAN-Nachrichten in den Sende-FIFO. Die Funktion wartet bis die
Nachrichten in den Sende-FIFO geschrieben sind, aber nicht bis die Nachrichten Gber den

CAN-Bus ubertragen sind.

HRESULT EXTERN C canChannelSendMsgMult (

HANDLE hCanChn,

UINT32 dwTimeout,
PCANMSG2 paCanMsg,

UINT32 dwCount,
PUINT32 pdwDone
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanChn [in] Handle des gedffneten Nachrichtenkanals
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Die Funktion kehrt zurtick,
wenn die Wartezeit abgelaufen ist, auch wenn keine Nachricht in
den Sende-FIFO geschrieben werden kann. Wenn Parameter
NULL ist, versucht die Funktion eine Nachricht in den Sende-FIFO
zu schreiben und kehrt sofort zurtick. Beim Wert INFINITE
(OXFFFFFFFF) wartet die Funktion so lange, bis eine Nachricht ge-
lesen wird.
paCanMsg [in] Zeiger auf Puffer mit zu sendenden CAN-Nachrichten.
dwCount [in] Anzahl glltiger Eintrdge im Nachrichten-Array
pdwDone [out] Anzahl eingetragene CAN-Nachrichten.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E TXQUEUE FULL

dwTimeout ist 0 und es gibt keinen Platz zum Schreiben der Nachricht
im Sende-FIFO.

VCI_E TIMEOUT

Timeout-Intervall ist abgelaufen und es gibt keinen Platz zum Schreiben
der Nachricht im Sende-FIFO.

sonst

Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

Bemerkung

Die Funktion wartet bis die letzte Nachricht in den Sende-FIFO geschrieben ist, aber nicht bis
die letzte Nachricht Gber den CAN-Bus lbertragen ist. Falls der in hCanChn angegebene Han-
dle von einem anderen Thread aus geschlossen wurde, beendet die Funktion den Funktions-
aufruf und kehrt mit einem Rickgabewert ungleich VCI_OK zurtick.
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5.3.3

Zyklische Sendeliste
canSchedulerOpen

Offnet die zyklische Sendeliste eines CAN-Anschlusses auf einem Feldbus-Adapter.

HRESULT EXTERN C canSchedulerOpen (
HANDLE hDevice,
UINT32 dwCanNo,
PHANDLE phCanShd

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des Feldbus-Adapters.
dwCanNo [in] Nummer des zu 6ffnenden CAN-Anschlusses der Sendeliste. Wert
0 wahlt Anschluss 1, Wert 1 wahlt Anschluss 2 usw.
phCanShd [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fihrung liefert die Funktion den Handle der gedffneten Sendeliste
in dieser Variable zurtick. Im Falle eines Fehlers wird die Variable
auf NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tGber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Wird im Parameter dwCanNo der Wert OxFFFFFFFF angegeben, zeigt die Funktion ein Dialog-
fenster zur Auswahl eines Adapters und eines CAN-Anschlusses auf dem Bildschirm an. In die-
sem Fall erwartet die Funktion im Parameter hDevice nicht den Handle des Adapters, sondern
den Handle eines Ubergeordneten Fensters oder den Wert NULL, falls kein bergeordnetes
Fenster verfugbar ist.

canSchedulerClose
Schlieldt eine gedffnete zyklische Sendeliste.
HRESULT EXTERN C canSchedulerClose (

HANDLE hCanShd
)

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hCanShd [in] Handle der zu schlieRenden Gerateliste. Angegebener Handle

muss von einem Aufruf der Funktion canSchedulerOpen stammen.

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in hCanShd angegebene Handle nicht mehr giltig und darf
nicht Ianger verwendet werden.

canSchedulerGetCaps

Ermittelt die Eigenschaften des CAN-Anschlusses der angegebenen zyklischen Sendeliste.

HRESULT EXTERN C canSchedulerGetCaps (
HANDLE hCanShd,
PCANCAPABILITIES2 pCanCaps

)i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
pCanCaps [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ CANCAPABILITIES2. Bei erfolgreicher
Ausfuhrung speichert die Funktion die Eigenschaften des CAN-Anschlus-
ses im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canSchedulerGetStatus

Ermittelt den aktuellen Zustand der Sendetask und aller registrierten Sendeobjekte einer zykli-
schen Sendeliste.

HRESULT EXTERN C canSchedulerGetStatus (
HANDLE hCanShd,
PCANSCHEDULERSTATUS2 pStatus

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
pStatus [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ CANSCHEDULERSTATUS?2. Bei erfolgrei-
cher Ausfuhrung speichert die Funktion den aktuellen Zustand aller zykli-
schen Sendeobjekte im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Die Funktion liefert den aktuellen Status aller 16 Sendeobjekte in der Tabelle CANSCHEDU-
LERSTATUSZ2.abMsgStat. Der von Funktion canSchedulerAddMessage bereitgestellte Listen-
index kann verwendet werden, um den Status einzelner Sendeobjekte abzufragen, d. h.
abMsgStat[Index] enthalt den Status des Sendeobjekts mit dem angegebenen Index.
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canSchedulerGetControl
Versucht exklusiven Zugriff auf den CAN-Controller zu erhalten.
HRESULT EXTERN C canSchedulerGetControl (
HANDLE hCanShd,
PHANDLE phCanCtl
);
Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
phCanCtl [out] Zeigt auf eine Variable in der die Funktion den Handle zum CAN-
Controller speichert. Die Variable wird auf NULL gesetzt, wenn der
Controller aktuell verwendet wird.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canSchedulerActivate

Startet oder stoppt die Sendetask der zyklischen Sendeliste und damit den zyklischen Sende-
vorgang aller momentan registrierten Sendeobjekte.

HRESULT EXTERN C canSchedulerActivate (
HANDLE hCanShd,
BOOL fEnable

)i

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
fEnable [in] Beim Wert TRUE aktiviert, beim Wert FALSE deaktiviert die Funk-
tion den zyklischen Sendevorgang aller momentan registrierten
Sendeobjekte.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfilihrung
1=VCI OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Die Funktion kann zum gleichzeitigen Start aller registrierten Sendeobjekte verwendet werden.
Hierzu werden alle Sendeobjekte mit der Funktion canSchedulerStartMessage in den gestarte-
ten Zustand versetzt. Ein anschlieBender Aufruf dieser Funktion mit dem Wert TRUE fiir den
Parameter fEnable garantiert dann einen zeitgleichen Start. Wird die Funktion mit dem Wert
FALSE fir den Parameter fEnable aufgerufen, wird die Bearbeitung aller registrierten Sendeob-
jekte gleichzeitig gestoppt.
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canSchedulerReset

Stoppt die Sendetask und entfernt alle Sendeobjekte aus der angegebenen zyklischen
Sendeliste.

HRESULT EXTERN C canSchedulerReset (
HANDLE hCanShd
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen Giber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

canSchedulerAddMessage

Flgt ein neues Sendeobjekt zur angegebenen zyklischen Sendeliste hinzu.

HRESULT EXTERN C canSchedulerAddMessage (
HANDLE hCanShd,
PCANCYCLICTXMSGZ2 pMessage,
PUINT32 pdwIndex

);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
pMessage [in] Zeiger auf eine initialisierte Struktur vom Typ CANCYC-
LICTXMSG2 mit dem Sendeobjekt
pdwindex [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ UNIT32. Bei erfolgreicher Aus-
fuhrung liefert die Funktion den Listenindex des neu hinzugefligten
Sendeobijekts in dieser Variable zuriick. Im Falle eines Fehlers,
wird die Variable auf Wert OXFFFFFFFF (-1) gesetzt. Dieser Index
wird fir alle weiteren Funktionsaufrufe benétigt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
1=VCI OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Der zyklische Sendevorgang des neu hinzugefligten Sendeobjekts beginnt erst nach erfolgrei-
chem Aufruf der Funktion canSchedulerStartMessage. Zusatzlich muss die Sendeliste aktiv
sein (siehe canSchedulerActivate).
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canSchedulerRemMessage

Stoppt die Bearbeitung eines Sendeobjekts und entfernt dieses aus der angegebenen zykli-

schen Sendeliste.

HRESULT EXTERN C canSchedulerRemMessage (
HANDLE hCanShd,
UINT32 dwlIndex

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
dwindex [in] Listenindex des zu entfernenden Sendeobjekts. Listenindex muss
von einem friiheren Aufruf der Funktion canSchedulerAddMessa-
ge stammen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen Uber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in dwindex angegebene Listenindex ungultig und darf nicht

weiter verwendet werden.

canSchedulerStartMessage

Startet ein Sendeobjekt der angegebenen zyklischen Sendeliste.

HRESULT EXTERN C canSchedulerStartMessage (
HANDLE hCanShd,
UINT32 dwIndex,
UINT16 wRepeat

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
dwindex [in] Listenindex des zu startenden Sendeobjekts. Listenindex muss
von einem friiheren Aufruf der Funktion canSchedulerAddMessa-
ge stammen.
wRepeat [in] Anzahl der zyklischen Sendewiederholungen. Beim Wert 0 wird
der Sendevorgang endlos wiederholt. Angegebener Wert muss im
Bereich 0 bis 65535 liegen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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Bemerkung

Der zyklische Sendevorgang startet nur, wenn die Sendetask bei Aufruf der Funktion aktiv ist.
Ist die Sendetask inaktiv, wird der Sendevorgang bis zum nachsten Aufruf der Funktion can-
SchedulerActivate verzdgert.

canSchedulerStopMessage

Stoppt ein Sendeobjekt der angegebenen zyklischen Sendeliste.

HRESULT EXTERN C canSchedulerStopMessage (
HANDLE hCanShd,
UINT32 dwIndex

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hCanShd [in] Handle der gedffneten Sendeliste
dwindex [in] Listenindex des zu stoppenden Sendeobjekts. Listenindex muss
von einem friheren Aufruf der Funktion canSchedulerAddMessa-
ge stammen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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54 Funktionen fur den LIN-Zugriff
5.4.1 Steuereinheit

linControlOpen

Offnet die Steuereinheit eines LIN-Anschlusses auf einem Feldbus-Adapter.

HRESULT EXTERN C linControlOpen (
HANDLE hDevice,
UINT32 dwLinNo,
PHANDLE phLinCtl

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des Feldbus-Adapters.
dwLinNo [in] Nummer des zu 6ffnenden LIN-Anschlusses der Steuereinheit.
Wert 0 wahlt Anschluss 1, Wert 1 wahlt Anschluss 2 usw.
phLinCtl [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fuhrung liefert die Funktion den Handle des gedffneten LIN-Con-
trollers in dieser Variable zurlick. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

linControlClose
Schliefdt einen gedffneten LIN-Controller.
HRESULT EXTERN C linControlClose (

HANDLE hLinCtl
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinCtl [in] Handle des zu schlieRenden LIN-Controllers. Angegebener Han-
dle muss von einem Aufruf der Funktion canControlOpen
stammen.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Nach Aufruf der Funktion ist der in hLinCtl angegebene Handle nicht mehr glltig und darf nicht
langer verwendet werden.
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linControlGetCaps

Ermittelt die Eigenschaften eines LIN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C linControlGetCaps (
HANDLE hLinCtl,
PLINCAPABILITIES pLinCaps

);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinCtl [in] Handle des gedffneten LIN-Controllers
pLinCaps [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ LINCAPABILITIES. Bei erfolgrei-
cher Ausflihrung speichert die Funktion die Eigenschaften des
LIN-Anschlusses im hier angegebenen Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

linControlGetStatus

Ermittelt aktuelle Einstellungen und Zustand des Controllers eines LIN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C linControlGetStatus (
HANDLE hLinCtl,
PLINLINESTATUS2 pStatus

) ;

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinCtl [in] Handle des gedffneten LIN-Controllers
pStatus [out] Zeiger auf eine Struktur vom Typ LINLINESTATUS2. Bei erfolgrei-
cher Ausfiihrung speichert die Funktion die aktuellen Einstellun-
gen und den Status des Controllers im angegebenen
Speicherbereich.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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linControllnitialize

Stellt Betriebsart und Bitrate eines LIN-Anschlusses ein.

HRESULT EXTERN C linControlInitialize (
HANDLE hLinCtl1,
UINT8 DbMode,
UINT16 wBitrate

);

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinCtl [in] Handle des gedffneten LIN-Controllers
bMode [in] Betriebsart des LIN-Controllers
wBitrate [in] Bitrate des LIN-Controllers. Giiltige Werte liegen zwischen 1000
und 20000 bit/s bzw. zwischen den in LIN_BITRATE_MIN und
LIN_BITRATE_MAX angegebenen Werten. Wenn Controller auto-
matische Bitraten-Erkennung unterstiitzt, LIN_BITRATE_AUTO
eingeben, um automatische Bitraten-Erkennung zu aktivieren.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

linControlReset

Setzt die Controller-Hardware des angegebenen LIN-Anschlusses zurtick. Die Funktion bricht
laufende Nachrichtenlbertragungen ab und schaltet den LIN-Controller in INIT Status.

HRESULT EXTERN C linControlReset (
HANDLE hLinCtl
)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinCtl [in] Handle des gedffneten LIN-Controllers
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen Gber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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linControlStart

Startet oder stoppt den Controller eines LIN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C linControlStart (

HANDLE hLinCtl
BOOL fStart

)

14

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hLinCtl [in] Handle des gedffneten LIN-Controllers

fStart [in] Der Wert TRUE startet, der Wert FALSE stoppt den LIN Controller.
Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

linControlWriteMessage

Sendet die angegebene Nachricht entweder direkt an den mit dem Controller verbundenen
LIN-Bus, oder tragt die Nachricht in die Antworttabelle des Controllers ein.

HRESULT EXTERN C linControlWriteMessage (
HANDLE hLinCtl,

BOOL fSend,

PLINMSG pLinMsg

)7

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinCtl [in] Handle des gedffneten LIN-Controllers
fSend [in] Bestimmt, ob Nachricht direkt auf den Bus Ubertragen wird, oder
ob sie in Antworttabelle des Controllers eingetragen wird. Mit
TRUE wird Nachricht direkt gesendet, mit FALSE wird Nachricht in
die Antworttabelle eingetragen.
pLinMsg [in] Zeiger auf eine LIN-Nachrichten-Struktur.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
1=VCI OK Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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5.4.2 Nachrichtenmonitor

linMonitorOpen

Offnet einen LIN-Monitor auf dem angegebenen LIN-Controller.

HRESULT EXTERN C linMonitorOpen (
HANDLE hDevice,
UINT32 dwLinNo,
BOOL fExclusive,
PHANDLE phLinMon

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hDevice [in] Handle des LIN-Geréats auf dem der LIN-Anschluss ist
dwLinNo [in] Nummer des zu 6ffnenden LIN-Controllers (siehe auch
Bemerkungen)
fExclusive [in] Wenn Parameter auf TRUE gesetzt ist, versucht die Funktion ex-
klusiv auf den LIN-Nachrichtenmonitor zuzugreifen, im anderen
Fall kbnnen mehrere Nachrichtenkanéle fiir den LIN-Anschluss
geoffnet werden.
phLinMon [out] Zeiger auf eine Variable vom Typ HANDLE. Bei erfolgreicher Aus-
fihrung liefert die Funktion den Handle des gedffneten LIN-Con-
trollers in dieser Variable zurlck. Im Falle eines Fehlers wird die
Variable auf NULL gesetzt.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen lGber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Wenn dwLinNo auf OXFFFFFFFF gesetzt ist, zeigt die Funktion einen Dialog zur Auswahl des
VCI-Gerats und des LIN-Controllers. In diesem Fall sollte hDevice den Handle des Fensters
enthalten, das diesen Dialog besitzt.

linMonitorClose

Schlief3t einen gedffneten LIN-Monitor.

HRESULT EXTERN C linMonitorClose (
HANDLE hLinMon

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinMon [in] Handle des geéffneten LIN-Monitors
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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Bemerkung

Der Handle in hLinMon ist danach nicht mehr gliltig und sollte nicht mehr verwendet werden.

linMonitorGetCaps

Ermittelt die Eigenschaften eines LIN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C linMonitorGetCaps (
HANDLE hLinMon,
PLINCAPABILITIES pLinCaps

);

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hLinMon [in] Handle des geéffneten LIN-Monitors

pLinCaps [out] Zeiger auf eine LINCAPABILITIES Struktur, in der die Funktion die

Eigenschaften des LIN-Anschlusses speichert

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

!=VCI OK Fehler, weitere Informationen (iber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

linMonitorGetStatus

Ermittelt aktuelle Einstellungen und Zustand des Controllers eines LIN-Anschlusses.

HRESULT EXTERN C linMonitorGetStatus (
HANDLE hLinMon,
PLINMONITORSTATUS pStatus

)

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hLinMon [in] Handle des geoffneten LIN-Monitors

pStatus [out] Zeiger auf eine LINMONITORSTATUS Struktur, in der die Funktion

den aktuellen Zustand des LIN-Monitors speichert

Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_ OK Erfolgreiche Ausflihrung

!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tiber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError
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linMonitorlnitialize

Initialisiert die FIFO-Gr6Re eines LIN-Monitors.

HRESULT EXTERN C linMonitorInitialize (
HANDLE hLinMon,

UINT16 wFifoSize,
UINT16 wThreshold

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinMon [in] Handle des gedffneten LIN-Monitors
wFifoSize [in] GrofRe der Empfangs-FIFOs
wThreshold [in] Schwellwert fiir den Empfangs- Event
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI_OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

linMonitorActivate

Aktiviert oder deaktiviert einen LIN-Monitor. Nach Aktivierung des Monitors werden LIN-Nach-
richten vom LIN-Bus empfangen durch Aufruf der Empfangsfunktionen. Nach Deaktivierung
des Monitors werden keine weiteren Nachrichten vom LIN-Bus empfangen.

HRESULT EXTERN C linMonitorActivate (
HANDLE hLinMon,

BOOL fEnable
) ;

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hLinMon [in] Handle des gedffneten LIN-Monitors

fEnable [in] TRUE aktiviert die Verbindung, FALSE deaktiviert sie.
Riickgabewert

Riickgabewert Beschreibung

VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

!=VCI OK Fehler, weitere Informationen iber den Fehlercode liefert die Funktion

VciFormatError

Bemerkung

Der LIN-Controller muss gestartet sein, um Nachrichten zu empfangen (siehe auch

linControlStart).
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linMonitorPeekMessage

Empfangt die nachste LIN-Nachricht vom Empfangs-FIFO des angegebenen Monitors. Die
Funktion wartet nicht bis eine Nachricht vom LIN-Bus empfangen wird.

HRESULT EXTERN C linMonitorPeekMessage (
HANDLE hLinMon,
PLINMSG pLinMsg

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinMon [in] Handle des geoffneten LIN-Monitors
pLinMsg [out] Zeiger auf eine LINMSG Struktur, in der die Funktion die gelesene LIN-
Nachricht speichert. Wenn Parameter auf NULL gesetzt ist, entfernt die
Funktion die nachste LIN-Nachricht aus dem Empfangs-FIFO.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
VCI_E RXQUEUE EMPTY Momentan ist keine CAN-Nachricht verfligbar.
VCI_E TIMEOUT Timeout-Intervall abgelaufen, ohne dass eine Nachricht empfangen wird
sonst Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

linMonitorPeekMsgMult

Empfangt die nachsten LIN-Nachrichten vom Empfangs-FIFO des angegebenen Monitors.
Funktion wartet nicht auf zu empfangende Nachrichten vom LIN-Bus.

HRESULT EXTERN C linMonitorPeekMsgMult (
HANDLE hLinMon,
PLINMSG palinMsg,
UINT32 dwCount,
PUINT32 pdwDone

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinMon [in] Handle des gedffneten LIN-Monitors
paLinMsg [out] Speicherarray in dem die Funktion die empfangenen LIN-Nachrichten spei-
chert. Wird der Parameter auf NULL gesetzt, entfernt die Funktion die ange-
gebene Anzahl von LIN-Nachrichten aus dem Empfangs-FIFO.
dwCount [in] Anzahl verfiigbarer Eintrage im LIN-Nachrichtenpuffer.
pdwDone [out] Zeiger auf Variable, in der die Funktion die tatsachlich gelesene Anzahl von
LIN-Nachrichten speichert. Parameter ist optional und kann NULL sein.
Riickgabewert
Rickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung
VCI_E RXQUEUE EMPTY Momentan ist keine CAN-Nachricht verfligbar.
VCI_E TIMEOUT Timeout-Intervall abgelaufen, ohne dass eine Nachricht empfangen wird
sonst Fehler, weitere Informationen liber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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linMonitorWaitRxEvent

Wartet bis eine LIN-Nachricht vom LIN-Bus empfangen wird oder die bestimmte Wartezeit ver-
gangen ist.

HRESULT EXTERN C linMonitorWaitRxEvent (
HANDLE hLinMon,
UINT32 dwTimeout

)

Parameter
Parameter Dir. Beschreibung
hLinMon [in] Handle des gedffneten LIN-Monitors
dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Funktion kehrt mit dem Feh-
lercode VCI_E_TIMEOUT zum Aufrufer zuriick, wenn das Emp-
fangsevent innerhalb der hier angegebenen Zeit nicht eingetroffen
ist. Beim Wert INFINITE (OxFFFFFFFF) wartet die Funktion so lan-
ge, bis das Empfangs-Event eingetreten ist.
Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung
!=VCI OK Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
Bemerkung

Das Sende-Event wird ausgeldst, sobald der Sendepuffer gleich viele oder mehr freie Eintrage
enthalt als die eingestellte Schwelle. Siehe Beschreibung der Funktion canChannellnitialize.
Um zu priifen, ob das Sende-Event bereits eingetroffen ist, ohne das aufrufende Programm zu
blockieren, kann bei Aufruf der Funktion im Parameter dwTimeout der Wert 0 angegeben wer-
den. Falls der in hLinMon angegebene Handle von einem anderen Thread aus geschlossen
wurde, beendet die Funktion den Funktionsaufruf und kehrt mit einem Rickgabewert ungleich
VCI_OK zurtick.

linMonitorReadMessage

Liest die nachste LIN-Nachricht aus dem Empfangspuffer eines LIN-Nachrichtenmonitors.

HRESULT EXTERN C linMonitorReadMessage (
HANDLE hLinMon,
UINT32 dwTimeout,
PLINMSG pLinMsg

) i

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hLinMon [in] Handle des gedffneten LIN-Monitors

dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Funktion kehrt zuriick wenn
die Wartezeit ablauft, auch wenn keine Nachricht vom LIN-Bus
empfangen wird. Wenn Parameter NULL ist, testet die Funktion,
ob eine Nachricht verfugbar ist und kehrt sofort zuriick. Beim Wert
INFINITE (OxFFFFFFFF) wartet die Funktion so lange, bis eine
Nachricht gelesen wird.

pLinMsg [out] Zeiger auf eine LINMSG Struktur, in der die Funktion die gelesene
LIN-Nachricht speichert. Wenn Parameter auf NULL gesetzt ist,
entfernt die Funktion die nachste LIN-Nachricht aus dem FIFO.
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Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausflihrung

VCI_E RXQUEUE EMPTY

Momentan ist keine CAN-Nachricht verfligbar.

VCI_E TIMEOUT

Timeout-Intervall abgelaufen, ohne dass eine Nachricht empfangen
wird

sonst

Fehler, weitere Informationen tber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError

Bemerkung

Falls der in hLinMon angegebene Handle von einem anderen Thread aus geschlossen wurde,
beendet die Funktion den Funktionsaufruf und kehrt mit einem Riickgabewert ungleich VCI_OK

zuruck.

linMonitorReadMsgMult

Liest die nachsten LIN-Nachrichten aus dem Empfangs-FIFO des angegebenen LIN-Monitors.
Die Funktion wartet auf vom LIN-Bus empfangene LIN-Nachrichten.

HRESULT EXTERN C linMonitorReadMsgMult (

)

HANDLE hLinMon,
UINT32 dwTimeout,
PLINMSG palLinMsg,
UINT32 dwCount,
PUINT32 pdwDone

Parameter

Parameter Dir. Beschreibung

hLinMon [in] Handle des gedffneten LIN-Monitors

dwTimeout [in] Maximale Wartezeit in Millisekunden. Funktion kehrt zuriick wenn
die Wartezeit ablauft, auch wenn keine Nachricht vom LIN-Bus
empfangen wird. Wenn Parameter NULL ist, testet die Funktion,
ob eine Nachricht verfugbar ist und kehrt sofort zuriick. Beim Wert
INFINITE (OXxFFFFFFFF) wartet die Funktion so lange, bis eine
Nachricht gelesen wird.

palLinMsg [out] Speicherarray in dem die Funktion die empfangenen LIN-Nach-
richten speichert. Wird der Parameter auf NULL gesetzt, entfernt
die Funktion die angegebene Anzahl von LIN-Nachrichten aus
dem Empfangs-FIFO.

dwCount [in] GrofRe des Array, auf das paLinMsg zeigt, in Anzahl von LIN-
Nachrichten

pdwDone [out] Zeiger auf Variable, in der die Funktion die tatsachlich gelesene
Anzahl von LIN-Nachrichten speichert. Parameter ist optional und
kann NULL sein.

Riickgabewert
Riickgabewert Beschreibung
VCI_OK Erfolgreiche Ausfiihrung

VCI_E_RXQUEUE EMPTY

Momentan ist keine CAN-Nachricht verflgbar.

VCI_E_TIMEOUT

Timeout-Intervall abgelaufen, ohne dass eine Nachricht empfangen
wird

sonst

Fehler, weitere Informationen lber den Fehlercode liefert die Funktion
VciFormatError
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6 Datentypen

6.1 VCl-spezifische Datentypen

6.1.1 VCIID
Eindeutige VCI-Kennzahl.

typedef struct VCIID
{

LUID AsLuid;

T64 AsInt64;
} VCIID, *PVCIID;

Member Dir. Beschreibung

AsLuid [out] Kennzahl in Form einer LUID. Datentyp LUID ist in Windows
definiert.

Asint64 [out] Kennzahl als vorzeichenbehafteter 64-Bit-Integer

6.1.2 VCIVERSIONINFO

Diese Struktur beschreibt Versionsinformationen der VCI und des Betriebssystems.

typedef struct VCIVERSIONINFO
{
UINT32 VciMajorVersion;
UINT32 VciMinorVersion;
UINT32 VciRevNumber;
UINT32 VciBuildNumber;
UINT32 OsMajorVersion;
UINT32 OsMinorVersion;
UINT32 OsBuildNumber;
UINT32 OsPlatformId;
} VCIVERSIONINFO, *PVCIVERSIONINFO;

Member Dir. Beschreibung

VciMajorVersion [out] VCI-Hauptversionsnummer

VciMinorVersion [out] VCI-Nebenversionsnummer

VciRevNumber [out] VCI-Revisionsnummer

VciBuildNumber [out] VCI-Buildnummer

OsMajorVersion [out] Hauptversionsnummer des Betriebssystems
OsMinorVersion [out] Nebenversionsnummer des Betriebssystems
OsBuildNumber [out] Buildnummer des Betriebssystems
OsPlatformld [out] Plattform-ID des Betriebssystems
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6.1.3 VCILICINFO

Diese Struktur beschreibt VCI-Lizenzinformationen.

typedef struct VCILICINFO
{
GUID DeviceClass;
UINT32 MaxDevices;
UINT32 MaxRuntime;
UINT32 Restrictions;
} VCILICINFO, *PVCILICINFO;

Member Dir. Beschreibung

DeviceClass [out] Class-ID des lizenzierten Produkts

MaxDevices [out] Maximal erlaubte Anzahl von Geraten (0=no limit)

MaxRuntime [out] Maximale Laufzeit in Sekunden (0=no limit)

Restrictions [out] Zusatzliche Einschrankungen (siehe VCI_LICX_xxx Konstanten)

6.1.4 VCIDRIVERINFO

Diese Struktur beschreibt VCI-Treiberinformationen.

typedef struct VCIDRIVERINFO
{
VCIID VciObjectId;
GUID DriverClass;
UINT16 MajorVersion;
UINT16 MinorVersion;
} VCIDRIVERINFO, *PVCIDRIVERINFO;

Member Dir. Beschreibung

VciObjectld [out] Eindeutige VCI-Gerate-Kennzahl. Das VCI weist jedem laufenden
VCI-Gerat eine systemweit eindeutige ID zu.

DriverClass [out] ID der Treiberklasse

MajorVersion [out] Hauptversion des Treibers

MinorVersion [out] Nebenversion des Treibers
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6.1.5 VCIDEVICEINFO

Diese Struktur beschreibt VCI-Gerateinformationen.

typedef struct VCIDEVICEINFO

{
VCIID VciObjectId;
GUID DeviceClass;
UINT8 DriverMajorVersion;
UINT8 DriverMinorVersion;
UINT16 DriverBuildVersion;
UINT8 HardwareBranchVersion;
UINT8 HardwareMajorVersion;
UINT8 HardwareMinorVersion;
UINT8 HardwareBuildVersion;
GUID OR CHARS UniqueHardwareId;
CHAR Description[128];
CHAR Manufacturer[126];
UINT16 DriverReleaseVersion;

} VCIDEVICEINFO, *PVCIDEVICEINFO;

Member Dir. Beschreibung

VciObjectld [out] Eindeutige VCI-Kennzahl
DeviceClass [out] ID der Gerateklasse
DriverMajorVersion [out] Hauptversionsnummer des Treibers
DriverMinorVersion [out] Nebenversionsnummer des Treibers
DriverBuildVersion [out] Build-Versionsnummer des Treibers
HardwareBranchVersion [out] Branch-Versionsnummer der Hardware
HardwareMajorVersion [out] Hauptversionsnummer der Hardware
HardwareMinorVersion [out] Nebenversionsnummer der Hardware
HardwareBuildVersion [out] Build-Versionsnummer der Hardware
UniqueHardwareld [out] Eindeutige Hardware-Kennzahl
Beschreibung [out] Geratebeschreibung

Hersteller [out] Herstellererkennung
DriverReleaseVersion [out] Release-Nummer des Gerétetreibers

6.1.6 VCIDEVICECAPS

Die Struktur beschreibt die Eigenschaften eines VCI-Gerats.

typedef struct VCIDEVICECAPS
{
UINT16 BusCtrlCount;
UINT16 BusCtrlTypes[32];
} VCIDEVICECAPS, *PVCIDEVICECAPS;

Member Dir. Beschreibung
BusCtriCount [out] Anzahl der unterstitzten Buscontroller
BusCtrlTypes [out] Typinformation zu den unterstiitzten Buscontrollern
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6.1.7 VCIDEVRTINFO

Diese Struktur beschreibt die Laufzeit-Statusinformationen eines VCI-Geréts.

typedef struct VCIDEVRTINFO
{
UINT32 dwCommId;
UINT32 dwStatus;
} VCIDEVRTINFO, *PVCIDEVRTINFO;

Member Dir. Beschreibung
dwCommld [out] ID der aktuell verwendeten Kommunikationsschicht
dwStatus [out] Laufzeit-Statusflags (siehe DEV_RTI_STAT_ Konstanten)
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6.2 CAN-spezifische Datentypen
6.2.1 CANBTP

Die Struktur beschreibt die Bit-Timing-Parameter.

typedef struct CANBTP
{
UINT32 dwMode;
UINT32 dwBPS;
UINT16 wTS1;
UINT1l6 wTS2;
UINT16 wSJW;
UINT16 wTDO;
} CANBTP, *PCANBTP;

Member Dir. Beschreibung

dwMode [out] Betriebsart (siehe CAN_BTMODE_ const)

dwBPS [out] Bits pro Sekunde oder Prescaler (sieche CAN_BTMODE_RAW)

wTS1 [out] Lange Zeitsegment 1 in Quanten

wTS2 [out] Lange Zeitsegment 2 in Quanten

wSJW [out] Sprungweite fiir die Re-Synchronisation in Quanten

wTDO [out] Offset zum automatisch vom Controller ermittelten Transceiver-
Delay in Quanten (0O=deaktiviert).

6.2.2 CANBTPTABLE

Die Struktur wird zur Ermittelung der aktiven Bitrate verwendet.

typedef struct CANBTPTABLE
{
UINT8 bCount;
UINT8 bIndex;
struct {
CANBTP sSdr;
CANBTP sFdr;
} asBTP[64];
} CANBTPTABLE, *PCANBTPTABLE;

Member Dir. Beschreibung

bCount [out] Anzahl gliltiger Werte in Tabelle asBTP. Erster gultiger Wert muss
in asBTP[0] platziert werden.

bindex [out] Tabellenindex der detektierten Bitrate in der BTR-Tabelle.

asBTP [out] Array von Bitraten-Testwerten. Tabelle enthalt paarweise die nomi-

nale Bitrate im Feld sSdr und die schnelle Bitrate in sFdr. Die Wer-
te flir die schnelle Bitrate sind nur relevant wenn vom Controller
unterstiitzt und wenn Flag CAN_EXMODE_FASTDATA im Para-
meter bExMode beim Aufruf von ICanControl2::DetectBaud oder
canControlDetectBitrate spezifiziert ist.

sSdr [out] Bitrate flr Arbitrierung

sFdr [out] Bitrate flr schnelle Bitrate fiir Fast Data timing
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6.2.3 CANCAPABILITIES2

Die Struktur beschreibt die Eigenschaften eines CAN-Controllers.

typedef struct CANCAPABILITIESZ2
{

UINT16 wCtrlType;

UINT16 wBusCoupling;

UINT32 dwFeatures;

UINT32 dwCanClkFreq;

CANBTP sSdrRangeMin;

CANBTP sSdrRangeMax;

CANBTP sFdrRangeMin;

CANBTP sFdrRangeMax;

UINT32 dwTscClkFreq;

UINT32 dwTscDivisor;

UINT32 dwCmsClkFreq;

UINT32 dwCmsDivisor;

UINT32 dwCmsMaxTicks;

UINT32 dwDtxClkFreq;

UINT32 dwDtxDivisor;

UINT32 dwDtxMaxTicks;
} CANCAPABILITIES2, *PCANCAPABILITIESZ2;

Member Dir. Beschreibung
wCtrlType [out] Typ des CAN-Controllers (siehe CAN_TYPE_ Konstanten)
wBusCoupling [out] Art der Busankopplung (siehe CAN_BUSC_ Konstanten)
dwFeatures [out] Unterstltzte Eigenschaften (siehe CAN_FEATURE_ Konstanten)
dwCanClkFreq [out] Frequenz in Hertz vom Bitratengenerator [Hz]
sSdrRangeMin [out] Untere Grenzwerte fiir Bit-Timing-Werte fiir Standard-Bitrate
sSdrRangeMax [out] Obere Grenzwerte fir Bit-Timing-Werte fiir Standard-Bitrate
sFdrRangeMin [out] Untere Grenzwerte fur Bit-Timing-Werte fiir schnelle Datenbitrate.
sFdrRangeMax [out] Obere Grenzwerte fir Bit-Timing-Werte fiir schnelle Datenbitrate.
dwTscClkFreq [out] Frequenz in Hertz vom Taktgeber der zur Erzeugung der Zeitstem-
pel von CAN-Nachrichten verwendet wird (Time Stamp Counter).
dwTscDivisor [out] Divisor fuir den Nachrichten-Time-Stamp-Counter
dwCmsClkFreq [out] Frequenz in Hertz vom Taktgeber der zyklischen Sendeliste [Hz]
dwCmsDivisor [out] Divisor fur Taktgeber der zyklischen Sendeliste
dwCmsMaxTicks [out] Maximale Zykluszeit der zyklischen Sendeliste in Timer-Ticks
dwDtxClkFreq [out] Frequenz in Hertz des Taktgeber fur verzégertes Senden [Hz]
dwDixDivisor [out] Divisor furr Verzégerungszeit von Senden von Nachrichten
dwDtxMaxTicks [out] !\r/.Iall(imaIe Verzdgerungszeit fir Senden von Nachrichten in Timer-
icks
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6.2.4 CANINITLINE2

Die Struktur beschreibt die Initialisierungsparameter eines erweiterten CAN-Controllers.

typedef
{
UINTS8
UINT8
UINTS8
UINTS8

UINT32 dwSFIds;
UINT32 dwEFIds;
CANBTP sBtpSdr;
CANBTP sBtpFdr;

struct CANINITLINEZ2

bOpMode;
bExMode;
bSFMode;
bEFMode;

} CANINITLINE2, *PCANINITLINEZ;

Member Dir. Beschreibung

bOpMode [out] Betriebsart des Controllers (siche CAN_OPMODE_ Konstanten)

bExMode [out] Erweiterte Betriebsart (sieche CAN_EXMODE_Konstanten)

bSFMode [out] Vorgabewert fiir die Betriebsart des 11-Bit-Filters

bEFMode [out] Vorgabewert fiir die Betriebsart des 29-Bit-Filters

dwSFlds [out] Anzahl der vom 11-Bit-Filter unterstiitzten CAN-IDs. Mit Wert O ist
kein Filter angegeben und alle Nachrichten mit 11-Bit-ID werden
durchgelassen. In bSFMode angegebene Betriebsart wird nicht
berticksichtigt.

dwEFIds [out] Anzahl der vom 29-Bit-Filter untersttitzten CAN-IDs. Mit Wert 0 ist
kein Filter angegeben und alle Nachrichten mit 29-Bit-ID werden
durchgelassen. In bEFMode angegebene Betriebsart wird nicht
bericksichtigt.

sBtpSdr [out] Bit-Timing-Parameter fir Standard- oder nominale Bitrate bzw. fur
Bitrate wahrend der Arbitrierungsphase. Fir weitere Informationen
siehe Beschreibung Datentyp CANBTP.

SBtpFdr [out] Bit-Timing-Parameter fiir schnelle Datenbitrate. Feld ist aus-

schliefilich relevant, wenn Controller die schnelle Dateniibertra-
gung unterstiitzt und Konstante CAN_EXMODE_FASTDATA im
Feld bExMode gesetzt ist. Fir weitere Informationen siehe Be-
schreibung Datentyp CANBTP.
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6.2.5 CANLINESTATUS2

Die Struktur beschreibt den CAN-Controller-Status.

typedef struct CANLINESTATUS2

{
UINT8 bOpMode;
UINT8 bExMode;
UINT8 DbBusLoad;
UINT8 DbReserved;
CANBTP sBtpSdr;
CANBTP sBtpFdr;
UINT32 dwStatus;

} CANLINESTATUS2, *PCANLINESTATUS2;

Member Dir. Beschreibung

bOpMode [out] Aktuelle Betriebsart des Controllers. Wert entspricht einer logi-
schen Kombination aus einer oder mehreren CAN_OPMODE_xxx
Konstanten.

bExMode [out] Aktuelle erweiterte Betriebsart des Controllers. Wert entspricht ei-
ner logischen Kombination aus einer oder mehreren CAN_EXMO-
DE_xxx Konstanten.

bBusLoad [out] Aktuelle Bus-Last in Prozent (0 bis 100). Wert ist ausschliel3lich
gliltig, wenn Berechnung der Bus-Last vom Controller unterstitzt
wird. Fur weitere Informationen sieche CANCAPABILITIES?2.

bReserved [out] Nicht verwendet (normalerweise 0).

sBtpSdr [out] Aktuelle Bit-Timing-Parameter fiir nominale Bitrate bzw. fur Bitrate
wahrend der Arbitrierungsphase.

sBtpFdr [out] Aktuelle Bit-Timing-Parameter fiir schnelle Datenbitrate.

dwStatus [out] Aktueller Status des CAN-Controllers (siehe CAN_STATUS_
Konstanten)

6.2.6 CANCHANSTATUS2

Die Struktur beschreibt den Status eines CAN-Nachrichtenkanals.

typedef struct CANCHANSTATUS2

{

CANLINESTATUS2 sLineStatus;
BOOL8 fActivated;
BOOL8 fRxOverrun;
UINT8 bRxFifolLoad;
UINT8 bTxFifolLoad;
} CANCHANSTATUS2, *PCANCHANSTATUSZ;

Member Dir. Beschreibung

sLineStatus [out] Aktueller Status des CAN-Controllers

fActivated [out] TRUE, wenn Kanal aktiviert ist

fRxOverrun [out] Elilg:réalisiert mit dem Wert TRUE einen Uberlauf im Empfangs-
bRxFifoLoad [out] Fillstand des Empfangs-FIFOs in Prozent (0..100)
bTxFifoLoad [out] Fillstand Sende-FIFO in Prozent (0..100)
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6.2.7 CANRTINFO

Die Struktur beschreibt CAN-Laufzeit-Statusinformationen.

typedef struct CANRTINFO

{

UINT32 dwNumChannels;
UINT32 dwActChannels;

UINT32 dwLockStatus;
UINT16 wRxFifoLoad;
UINT1l6 wTxFifoLoad;

} CANRTINFO, *PCANRTINFO;

Member Dir. Beschreibung

dwNumChannels [out] Gesamtanzahl offener Nachrichtenkanale

dwActChannels [out] Anzahl aktiver Nachrichtenkanale

dwlLockStatus [out] Sperrstatus verschiedener Schnittstellen (siehe CAN_RTI_LOCK-
STAT_ Konstanten)

wRxFifoLoad [out] Last des Empfangs-FIFO in Prozent (0..100)

wTxFifoLoad [out] Last des Sende-FIFO in Prozent (0..100)

6.2.8 CANSCHEDULERSTATUS2

Die Struktur beschreibt den aktuellen Status einer zyklischen Sendeliste.

typedef struct CANSCHEDULERSTATUS2

{

CANLINESTATUS2 sLineStatus;

UINT8 bTaskStat;

UINT8 abMsgStat[1l6];
} CANSCHEDULERSTATUS2,

*PCANSCHEDULERSTATUS?2;

Member Dir. Beschreibung

sLineStatus [out] Aktueller Zustand des CAN-Controllers
bTaskStat [out] Aktueller Zustand der Sendetask
abMsgStat [out] Tabelle mit Status aller 16 Sendeobjekte.
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6.2.9 CANMSGINFO

Der Datentyp fasst verschiedene Informationen tiber CAN-Nachrichten in einer Union

Zusammen.

typedef struct CANMSGINFO

{

struct

{

UINT8 bType;

union

{

UINT8 DbReserved;
UINT8 bFlags2;

} o

UINT8 bFlags;
UINT8 DbAccept;

} Bytes;
struct {
UINT32 type : 8;
UINT32 ssm 1g
UINT32 hpm g
UINT32 edl 1g
UINT32 fdr 1g
UINT32 esi 1g
UINT32 res g
UINT32 dlc 4;
UINT32 ovr 1g
UINT32 srr g
UINT32 rtr 1g
UINT32 ext 1g
UINT32 afc 8;
} Bits;
} CANMSGINFO, *PCANMSGINFO;
Member Dir. Beschreibung
bType [out] Typ der Nachricht (sieche CAN_MSGTYPE_ Konstanten)
bReserved [out] Reserviert
bFlags2 [out] Erweiterte Nachrichten-Flags (siehe CAN_MSGFLAGS2_
Konstanten)
bFlags [out] Standard Nachrichten-Flags (sieche CAN_MSGFLAGS _
Konstanten)
bAccept [out] Zeigt bei Empfangsnachrichten, welcher Filter die Nachricht ak-
zeptiert hat (sieche CAN_ACCEPT_ Konstanten)
type [out] Nachrichtentyp
ssm [out] Single-Shot-Mode
hpm [out] High-Priority-Nachricht
edl [out] Extended-Data-Length
fdr [out] Bitrate fur Fast Data
esi [out] Error-State-Indicator
res [out] Reserviert, auf 0 gesetzt
dic [out] Data-Length-Code
ovr [out] Datenuberlauf
srr [out] Self-Reception-Request
rtr [out] Remote-Transmission-Request
ext [out] Extended Frame Format (0=Standard, 1=Extended)
afc [out] AkzeptanZzfilter-Code
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6.2.10 CANMSG2

Die Struktur beschreibt die erweiterten CAN-Nachrichtenstruktur.

typedef struct CANMSG2
{
UINT32 dwTime;
UINT32 rsvd ;
UINT32 dwMsgId;
CANMSGINFO uMsgInfo;
UINT8 abData[64];
} CANMSG2, *PCANMSGZ2;

Member Dir. Beschreibung

dwTime [out] Bei Empfangsnachrichten enthalt dieses Feld den relativen Emp-
fangszeitpunkt der Nachricht in Ticks. Bei Sendenachrichten be-
stimmt das Feld, um wie viele Ticks die Nachricht gegeniiber der
zuletzt gesendeten Nachricht verzégert gesendet wird.

_rsvd_ [out] Reserviert (auf 0 gesetzt)

dwMsgld [out] CAN-ID der Nachricht im Intel-Format (rechtsbindig) ohne RTR-
Bit.

uMsginfo [out] Bitfeld mit Informationen tber den Nachrichtentyp. Ausflhrliche
Beschreibung des Bitfelds siehe CANMSGINFO.

abData [out] Array fur bis zu 64 Datenbytes. Anzahl glltiger Datenbytes wird

durch das Feld uMsglnfo.Bits.dlen bestimmt.

6.2.11 CANCYCLICTXMSG2

Die Struktur beschreibt eine erweiterte zyklische Sendenachricht.

typedef struct CANCYCLICTXMSGZ2
{
UINT16 wCycleTime;
UINT8 bIncrMode;
UINT8 bBytelIndex;
UINT32 dwMsgId;
CANMSGINFO uMsgInfo;
UINT8 abData[64];
} CANCYCLICTXMSG2, *PCANCYCLICTXMSGZ2;

Member Dir. Beschreibung

wCycleTime [out] Zykluszeit der Nachricht in Anzahl Ticks. Die Zykluszeit kann mit
den Feldern dwClockFreq und dwCmsDivisor der Struktur CAN-
CAPABILITIES2 nach folgender Formel berechnet werden:

T cycle [s] = (dwCmsDivisor / dwClockFreq) * wCycleTime
Maximaler Wert furr das Feld ist begrenzt auf den Wert in Feld
dwCmsMaxTicks der Struktur CANCAPABILITIES2.

bincrMode [out] Mit diesem Feld wird bestimmt, ob ein Teil der zyklischen Sende-
nachricht nach jedem dem Sendevorgang automatisch inkremen-
tiert wird (sieche CAN_CTXMSG_INC_ Konstanten).

bBytelndex [out] Bestimmt das Byte bzw. das niederwertigen Byte (LSB) des 16-
Bit-Wertes im Datenfeld abData, das nach jedem Sendevorgang
automatisch inkrementiert wird. Wertebereich des Feldes wird
durch die, im Feld uMsglInfo.Bits.dlc der Struktur CANMSGINFO
angegebene Datenlange begrenzt und ist auf den Bereich 0 bis
(dlc—1) bei 8-Bit-Inkrement und 0 bis (dlc-2) bei 16-Bit-Inkrement
beschrankt.

dwMsgld [out] CAN-ID der Nachricht im Intel-Format (rechtsbiindig) ohne RTR-
Bit.
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Member Dir. Beschreibung
uMsginfo [out] Bitfeld mit Informationen tiber den Nachrichtentyp. Beschreibung
des Bitfeldes siehe CANMSGINFO.
abData [out] Array fir bis zu 64 Datenbytes. Anzahl gultiger Datenbytes wird
durch das Feld uMsglinfo.Bits.dlen bestimmt.

6.3 LIN-spezifische Datentypen

6.3.1 LININITLINE

Die Struktur enthalt die Initialisierungsparameter fir den Controller.

typedef struct LININITLINE

{
UINT8 bOpMode;
UINT8 bReserved;
UINT1l6 wBitrate;

} LININITLINE, *PLININITLINE;

Member Dir. Beschreibung

bOpMode [out] Betriebsart des LIN-Controllers (siehe LIN_OPMODE_
Konstanten)

bReserved [out] Reserviert. Wert muss mit 0 initialisiert werden.

wBitrate [out] Ubertragungsrate in Bits pro Sekunde. Angegebener Wert muss

innerhalb der durch die Konstanten LIN_BITRATE_MIN und LIN_
BITRATE_MAX definierten Grenzen liegen. Wird der Controller als
Slave betrieben und unterstiitzt eine automatische Bitrateerken-
nung, kann die Bitrate durch Angabe des Wertes LIN_BITRATE_
AUTO vom Controller automatisch ermittelt werden.

6.3.2 LINCAPABILITIES

Die Struktur beschreibt die Eigenschaften eines LIN-Controllers.

typedef struct LINCAPABILITIES

{

UINT32 dwFeatures;
UINT32 dwClockFreq;

UINT32 dwTscDivisor;

} LINCAPABILITIES, *PLINCAPABILITIES;

Member Dir. Beschreibung

dwFeatures [out] Unterstitzte Eigenschaften (siehe LIN_FEATURE_ Konstanten)
dwClockFreq [out] Frequenz des primaren Timer in Hertz

dwTscDivisor [out] Divisor fiir den Time-Stamp-Counter Der Time-Stamp-Counter lie-

fert den Timestamp fiir LIN-Nachrichten. Die Frequenz des Time-
Stamp-Counter wird berechnet aus der Frequenz des priméaren Ti-
mer geteilt durch den hier angegebenen Wert.
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6.3.3 LINLINESTATUS

Die Struktur beschreibt die LIN-Controller-Status-Informationen.

typedef struct LINLINESTATUS

{
UINT8 bOpMode;
UINT8 bBusLoad;
UINT16 wBitrate;
UINT32 dwStatus;

} LINLINESTATUS, *PLINLINESTATUS;

Member Dir. Beschreibung

bOpMode [out] Aktuelle Betriebsart des Controllers. Wert entspricht einer logi-
schen Kombination aus einer oder mehreren LIN_OPMODE_ xxx
Konstanten.

bBusLoad [out] Durchschnittliche Buslast in Prozent (0..100)

wBitrate [out] Aktuelle eingestellte Ubertragungsrate in Bits pro Sekunde

dwStatus [out] Aktueller Status des LIN-Controllers (siehe LIN_STATUS _
Konstanten)

6.3.4 LINMONITORSTATUS

Die Struktur beschreibt die Nachrichtenmonitor-Status-Informationen.

typedef struct LINMONITORSTATUS

{

LINLINESTATUS sLineStatus;

BOOL32 fActivated;
BOOL32 fRxOverrun;
UINT8 bRxFifolLoad;

} LINMONITORSTATUS, *PLINMONITORSTATUS;

Member Dir. Beschreibung

sLineStatus [out] Aktueller Status des LIN-Controllers. Weitere Informationen siehe
Beschreibung der Datenstruktur LINLINESTATUS.

fActivated [out] Zeigt an, ob Nachrichtenmonitor aktiv (TRUE) oder inaktiv (FAL-
SE) ist.

fRxOverrun [out] Signalisiert mit dem Wert TRUE einen Uberlauf im Empfangs-
FIFO.

bRxFifoLoad [out] Aktueller Fullstand des Empfangs-FIFO in Prozent
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6.3.5 LINMSG

Die Struktur beschreibt die Struktur von LIN-Nachrichten.

typedef struct LINMSG

{
UINT32 dwTime;
LINMSGINFO uMsgInfo;
UINT8 abDatal[8];

} LINMSG, *PLINMSG;

Member Dir.

Beschreibung

dwTime [out]

Bei Empfangsnachrichten enthalt dieses Feld den relativen Emp-
fangszeitpunkt der Nachricht in Ticks. Die Auflésung eines Timer-
Ticks wird aus den Felder dwClockFreq und dwTscDivisor der
Struktur LINCAPABILITIES nach folgender Formel berechnet: Auf-
I6sung [s] = dwTscDivisor / dwClockFreq

uMsglnfo [out]

Bitfeld mit Informationen iber die Nachricht. Ausfiihrliche Be-
schreibung des Bitfeldes siehe LINMSGINFO.

abData [out]

Array fir bis zu 8 Datenbytes. Anzahl gliltiger Datenbytes wird
durch das Feld uMsglnfo.Bits.dlen bestimmt.

VCI: C-API fur CAN-FD Software Design Guide

4.02.0250.10023 1.0



Diese Seite wurde absichtlich leer gelassen



© 2018 HMS Industrial Networks AB
Box 4126
300 04 Halmstad, Sweden

info@hms.se 4.02.0250.10023 1.0.7314/2018-02-07



	1 Benutzerführung 
	1.1 Mitgeltende Dokumente 
	1.2 Dokumenthistorie 
	1.3 Konventionen 
	1.4 Glossar 

	2 Systemübersicht 
	2.1 Teilkomponenten und Funktionen der Programmierschnittstelle 
	2.2 Programmierbeispiele 

	3 Geräteverwaltung und Gerätezugriff 
	3.1 Verfügbare Geräte auflisten 
	3.2 Einzelne Geräte suchen 
	3.3 Auf Geräte zugreifen 

	4 Auf den Bus zugreifen 
	4.1 Auf den CAN-Bus zugreifen 
	4.1.1 Nachrichtenkanäle 
	4.1.2 Steuereinheit 
	4.1.3 Nachrichtenfilter 
	4.1.4 Zyklische Sendeliste 

	4.2 Auf den LIN-Bus zugreifen 
	4.2.1 Nachrichtenmonitore 
	4.2.2 Steuereinheit 


	5 Funktionen 
	5.1 Generelle Funktionen 
	5.1.1 vciInitialize 
	5.1.2 vciGetVersion 
	5.1.3 vciFormatErrorA 
	5.1.4 vciFormatErrorW 
	5.1.5 vciDisplayErrorA 
	5.1.6 vciDisplayErrorW 
	5.1.7 vciCreateLuid 
	5.1.8 vciLuidToCharA 
	5.1.9 vciLuidToCharW 
	5.1.10 vciCharToLuidA 
	5.1.11 vciCharToLuidW 
	5.1.12 vciGuidToCharA 
	5.1.13 vciGuidToCharW 
	5.1.14 vciCharToGuidA 
	5.1.15 vciCharToGuidW 

	5.2 Funktionen der Geräteverwaltung 
	5.2.1 Funktionen für den Zugriff auf die Geräteliste 
	5.2.2 Funktionen für den Zugriff auf VCI-Geräte 

	5.3 Funktionen für den CAN-Zugriff 
	5.3.1 Steuereinheit 
	5.3.2 Nachrichtenkanal 
	5.3.3 Zyklische Sendeliste 

	5.4 Funktionen für den LIN-Zugriff 
	5.4.1 Steuereinheit 
	5.4.2 Nachrichtenmonitor 


	6 Datentypen 
	6.1 VCI-spezifische Datentypen 
	6.1.1 VCIID 
	6.1.2 VCIVERSIONINFO 
	6.1.3 VCILICINFO 
	6.1.4 VCIDRIVERINFO 
	6.1.5 VCIDEVICEINFO 
	6.1.6 VCIDEVICECAPS 
	6.1.7 VCIDEVRTINFO 

	6.2 CAN-spezifische Datentypen 
	6.2.1 CANBTP 
	6.2.2 CANBTPTABLE 
	6.2.3 CANCAPABILITIES2 
	6.2.4 CANINITLINE2 
	6.2.5 CANLINESTATUS2 
	6.2.6 CANCHANSTATUS2 
	6.2.7 CANRTINFO 
	6.2.8 CANSCHEDULERSTATUS2 
	6.2.9 CANMSGINFO 
	6.2.10 CANMSG2 
	6.2.11 CANCYCLICTXMSG2 

	6.3 LIN-spezifische Datentypen 
	6.3.1 LININITLINE 
	6.3.2 LINCAPABILITIES 
	6.3.3 LINLINESTATUS 
	6.3.4 LINMONITORSTATUS 
	6.3.5 LINMSG 



