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Zusammenfassung
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Einleitung

Das AnaGate Programmer's Manual umfasst die Beschreibung der
Programmierschnittstellen zu den Hardware-Komponenten der AnaGate Serie.

Im folgenden geht das Dokument auf folgendes Schnittstellen ein:
e Application Programming Interface (Teil I, ,AnaGate API")
e LUA Scripting Interface (Teil II, ,Skriptspache LUA")
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Kapitel 1. Die Programmierschnittstelle
der AnaGate-Serie

Die AnaGate-Serie besteht aus verschiedenen Hardware-Modellen, die Uber
herkdmmmliches Netzwerkprotokoll Zugriff auf unterschiedliche Bussysteme (I2C,
SPI, CAN) bzw. Prozessoren (Renesas) bietet.

Die Kommunikation zu den einzelnen Geraten erfolgt prinzipiell Gber ein proprietares
offengelegtes Netzwerkprotokoll. Somit kdnnen alle Steuergerate, die ein sog.
Socket-Interface besitzen (wie z.B. PC, embedded PC, SPS, ...), programm-gesteuert
auf die Gerdte der AnaGate-Serie zugreifen.

Speziell fur Nutzer von Windows- und X86-Linux-Betriebssystemen, stellt die
Analytica seinen Kunden eine Programmierschnittstelle zur Verfigung, die das
spezifische Kommunikations-Protokoll auf einfache Funktionsaufrufe umsetzt. Diese
Software API (Application Programming Interface) ist als Schnittstellen-Bibliothek in
der Programmiersprache C implementiert und steht flir die Betriebssysteme Windows
und Linux (X86) kostenlos zur Verfligung.

Tabelle 1.1. Programm-Bibliotheken der API unter Windows

Gerat Windows-Bibliothek
AnaGate CAN AnaGateCAN.dll
AnaGate CAN uno / duo / quattro AnaGateCAN.dlI
AnaGate CAN USB AnaGateCAN.dlI
AnaGate SPI AnaGateSPI.dll
AnaGate I2C / I2C X7 AnaGatelI2C.dll
AnaGate Universal Programmer AnaGateSPI.dll, AnaGatelI2C.dll

e Anmerkung
Um eine umfassende Unterstitzung fur verschiedene

Programmiersprachen wie z.B. C++, Visual Basic, Delphi oder auch die
Programmiersprachen der .NET-Familie unter Windows-Betriebsstemen
zu ermoglichen, wurde die sog. cdecl-Aufrufkonvention bei der
Funktionsdefinition verwendet. Bei dieser Aufrufkonvention werden die
Funktionsparameter in umgekehrter Reihenfolge auf dem Stack abgelegt
(von rechts nach links) und der Aufrufer ist fir die Wiederherstellung des
Stacks verantwortlich.

Tabelle 1.2. Programm-Bibliotheken der API unter Linux

Gerat Linux-Bibliothek (X86) ARM9
AnaGate CAN libCANdIl.a, libAnaCommon.a -
AnaGate CAN uno / duo / quattro|libCANdIl.a, libAnaCommon.a verfligbar
AnaGate CAN USB libCANdIl.a, libAnaCommon.a verfligbar
AnaGate SPI libSPIdll.a, libAnaCommon.a -

3 © 2007-2010 Analytica GmbH
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Gerat Linux-Bibliothek (X86) ARM9
AnaGate I2C / I2C X7 libI2Cdll.a, libAnaCommon.a -
AnaGate Universal Programmer |libSPIdll.a, libI2Cdll.a, verfigbar
libAnaCommon.a

Die Bibliotheken enthalten sowohl allgemeine Funktionen als auch die spezifischen
Funktionen, die zum Zugriff auf die einzelnen Gerate der AnaGate-Serie notwendig
sind. Im folgenden sind alle Programmfunktionen der Software API fiir die AnaGate
Serie im Detail dokumentiert.

T

Tipp

Fir die neueren Geratemodelle mit embedded Linux (Kernel 2.6) und
ARM9-Prozessor kénnen auch individuelle Erweiterungen flr das Gerat
selbst erstellt werden. Die vollstandige Software-API in einer cross-
kompilierten Version vereinfacht die Erstellung der Gerate-Erweiterung,
da damit die identische Schnittstelle sowohl auf dem PC als auch auf dem
Gerat selbst genutzt werden kann.

Eine vorkonfigurierte virtuelle Maschine (Virtual-Box-Image) mit
Ubuntu-Linux ,READY-to-USE"™ mit installierter Entwicklungsumgebung
(Kdevelop, Eclipse) und allen notwendigen Linux-Paketen (GCC, Cross-
Compiler, Libraries, LUA, ...) ist optional verfligbar.
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Kapitel 2. Anmerkungen zum
Kommunikationsprotokoll TCP

Der Zugriff von einem PC auf die unterschiedlichen Modelle der AnaGate-Serie erfolgt
Uber das sehr verbreitete Netzwerkprotokoll TCP (Transmission Control Protocol).

TCP ist ein verbindungsorientiertes, paketvermittelndes Transportprotokoll, das in
Schicht 4 des OSI-Referenzmodells angesiedelt ist. Dabei ist TCP im Prinzip eine
Ende-zu-Ende-Verbindung, welche die Ubertragung der Informationen in beide
Richtungen zur selben Zeit zuldsst. Ein Endpunkt stellt ein geordnetes Paar dar,
bestehend aus IP-Adresse und Port. Ein solches Paar bildet eine bidirektionale
Software-Schnittstelle und wird auch als Socket bezeichnet.

Das AnaGate bietet seine Funktionalitdat als sog. TCP-Server an. Es erzeugt
einen Endpunkt (Socket) mit seiner IP-Adresse und einer gerate-spezifischen
Portnummer. Bei den Modellen mit CAN-Schnittstelle(n) wird fir jede vorhandene
CAN-Schnittstelle ein eigener Socket mit unterschiedlicher Portnummer erzeugt. Auf
diesen Modellen werden ausserdem auf jedem Socket bis zu 5 Client-Verbindungen
angenommen. Auf den SPI, I2C und Renesas-Schnittstellen ist jeweils nur eine
einzige Verbindung zuladssig.

Tabelle 2.1. AnaGate-Modelle und Ihre Portnummern

Gerat Portnummer

AnaGate I12C, AnaGate Universal Programmer 5000

AnaGate CAN, AnaGate CAN uno 5001

AnaGate CAN duo 5001, 5101

AnaGate CAN quattro 5001, 5101, 5201, 5301
AnaGate SPI, AnaGate Universal Programmer 5002

AnaGate Renesas, AnaGate Universal 5008

Programmer

2 Wichtig
Damit grundsatzlich eine Verbindung zum AnaGate mdglich ist, muss
sichergestellt sein, dass vom PC aus auch alle jeweils verwendeten Ports
freigeschaltet sind. Eventuell vorhandene Firewalls oder ahnliches sind
entsprechend zu konfigurieren.

2.1. Besondere Protokolleigenschaften

TCP setzt in den meisten Fallen auf das Internet-Protokoll (IP) auf. IP ist
paketorientiert, wobei Datenpakete verlorengehen kénnen, in verkehrter Reihenfolge
ankommen dirfen und sogar doppelt empfangen werden kénnen.

TCP beseitigt dieses Verhalten und stellt sicher, dass die Datenpakete in der
korrekten Reihefolge beim Empfanger ankommen. Wird ein Datenpaket vom
Empfanger nicht innerhalb einer Timout-Zeit quittiert, wird das Datenpaket erneut
gesendet. Doppelten Pakete werden beim Empfanger erkannt und verworfen. Der
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Anmerkungen zum
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Datentransfer ansich kann aber jederzeit nach dem Verbindungsaufbau gestoért,
verzogert oder ganz unterbrochen werden. Ein erfolgreicher Verbindungsaufbau
stellt also keinerlei Gewahr fir eine nachfolgende, dauerhaft gesicherte Ubertragung
dar.

Inbesondere gestaltet sich der Erkennung und Einschatzung von aktuellen
Leitungsstorungen als schwierig, wenn nur sporadische Kommunikation auf der
Verbindung stattfindet, der Datenpakete nur in eine Richtung gesendet werden. Wie
kann man erkennen, ob die Leitung gestoért ist oder aktuell keine Daten vom Partner
gesendet werden?

Um diese Verbindungsproblematik zu entscharfen bietet TCP einen sog. Keepalive-
Mechanismus. Keepalives sind besondere Datenpakete, die in regelmaBigen
Abstanden durch einen bestehenden Kommunikationskanal zwischen den Partnern
ausgetauscht werden. Vom Empfanger eines solchen Paketes wird innerhalb
einer gewissen Zeitschranke eine Antwort erwartet. Bleibt das Keepalive-
Paket oder die Reaktion darauf (ggf. mehrfach) aus, geht der entsprechende
Kommunikationspartner von einer Unterbrechung der Verbindung oder einer
Nichtfunktion des Kommunikationspartners aus.

Der TCP-Keepalive-Mechanismus ist standardmaBig deaktiviert und muss Uber die
Funktion set sockopt explizit flir jede Verbindung eingeschaltet werden. Die API-
Funktionen zur Verbindung mit einem AnaGate - wie z.B. CANOpenDevi ce() -
aktivieren grundsatzlich den TCP-KeepAlive-Mechnismus.

6 Anmerkung
Unter Windows kdénnen verschiedene Parameter hinsichtlich KeepAlive

eingestellt werden. Diese sind aber fur alle Netzwerkverbindungen des
Rechners giltig und nicht nur fir eine bestimmte Verbindung.

In der Windows-Registry unter dem Schlissel
\ HKEY_LOCAL_MACHI NE\ SYSTEM Cur r ent Cont r ol Set\ Tcpi p\ Par aneters
kdnnen die Einstellungen KeepAliveTime und KeepAlivelnterval
entsprechend angepasst werden (Administratorrechte).

Inbesondere kénnen die CAN-Ethernet-Gatways von der Problematik der
Verbindungskontrolle betroffen sein, wenn kundenspezifische Systemanforderungen
eine schnellere Erkennung eines Verbindungsabbruches bendtigen als das
iber den Standard-Mechanismus moglich ist. Speziell flir diese Gerate wurde
ein anwendungsspezifischer Algorithmus in die Firmware integriert, Uber den
eine individuelle Verbindungskontrolle durchgefiihrt werden kann. Uber einen
vorgegebenes Zeitintervall werden zwischen der Anagate-Hardware und der
steuernden Einheit sog. Alive-Pakete (ALIVE_REQ, siehe [TCP-2010]) ausgetauscht,
die von der Gegenseite entsprechend quittiert werden miussen. Dieser integrierte
Alive-Mechanismus kann individuell fir jede Verbindung mit unterschiedlichem
Timeout-Intervall eingeschaltet werden

6 Anmerkung
Fir Nutzer der AnaGate-API muB der anwendungsspezifischen Alive-

Mechanismus nicht mehr implementiert werden. Uber den Aufruf der
Funktion CANSt art Al i ve wird ein nebenlaufiger Prozess gestartet, der die
Kontrolle von der PC-Seite aktiviert und zeitgesteuert Giberwacht.
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Kapitel 3. Allgemeine Funktionen
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Allgemeine Funktionen

DLLINnfo

DLLInfo — Ermittelt die aktuelle Version der AnaGate DLL.

Syntax

#include <AnaGateDLL.h>

int DLLVersion(char * pcMessage, int nMessagelen);
Parameter

pcMessage Datenpuffer, der die Versionskennung der AnaGate DLL aufnehmen soll.

nMessagelLen GroBe des Uibergebenen Datenpuffers in Byte.

Ruckgabewert

Tatsachliche GroBe der zurlickgegebenen Versionskennung.

Bemerkung

Passt die ermittelte Versionskennung nicht in den tGbergebenen Datenpuffer, so wird
die Kennung auf die angegebene Anzahl von Zeichen (nMessagelLen) gekdurzt.
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Mit den Funktionen der CAN API kénnen alle CAN-Gateways der AnaGate-Serie angesprochen
werden. Die Programmierschnittstelle ist fir alle Gerate identisch und erfolgt generell iber
das Netzwerk-Protokoll TCP bzw. UDP.

Aktuell kdnnen folgende Gerate Uber die CAN API genutzt werden:

AnaGate CAN

AnaGate CAN uno

AnaGate CAN duo

AnaGate CAN quattro

e AnaGate CAN USB
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CANOpenDevice, CANOpenDeviceEx

CANOpenDevice, CANOpenDeviceEx — Baut eine Netzwerkverbindung (TCP bzw.
UDP) zu einem AnaGate CAN auf.

Syntax

#include <AnaGateDIICan.h>

i nt CANOpenDevi ce(i nt *pHandl e, BOCL bSendDat aConfirm BOCL
bSendDat al nd, int nCANPort, const char * pcl PAddress, int nTinmeout );

i nt CANOpenDevi ceEx(i nt *pHandl e, BOCOL  bSendDat aConfirm BOCL
bSendDat al nd, int nCANPort, const char * pclPAddress, int nTineout |,
i nt nSocket Type );

Parameter
pHandle Zeiger auf eine Variable, in die das Zugriffs-Handle gespeichert
wird, falls die Verbindung zum Gerat erfolgreich hergestellt
wurde.

bSendDataConfirm Sollen die gesendeten bzw. empfangenen Telegramme von der
Gegenseite bestatigt werden? Ohne Bestatigung ist eine hohere
Ubertragungsperformance zu erreichen.

bSendDatalnd Gibt an, ob das AnaGate CAN empfangende Telegramme
weiterleiten soll. Alle eingehenden Telegramme werden
verworfen, falls dieser Parameter auf FALSE gesetzt wird.

nCANPort Gibt die CAN Schnittstelle an, die verwendet werden soll.
Erlaubte Werte sind:

0 flr Port A (Modelle AnaGate CAN uno, AnaGate CAN duo,
AnaGate CAN quattro, AnaGate CAN USB und AnaGate CAN)

1 flr Port B (AnaGate CAN duo, AnaGate CAN quattro)
2 flr Port C (AnaGate CAN quattro)
3 flr Port D (AnaGate CAN quattro)

pcIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.

nTimeout Standard-Timeout flr AnaGate-Zugriffe in Millisekunden.

Ein Timeout wird festgestellt, wenn der AnaGate Hardware
nicht innerhalb der vereinbarten Timeout-Zeit antwortet. Diese
Timeout-Zeit gilt auf der aktiven Netzwerkverbindung flr
alle Kommandos bzw. Funktionen, fiir die kein spezifischer
Timeout-Wert definiert werden kann.

nSocketType Gibt den Sockettyp (Ethernet-Layer 4) an, der fir Verbindung
verwendet werden soll. Es werden zwei verschiedene Typen
unterstitzt: TCP und UDP. Die Funktion CANOpenDevi ce fordert
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immer einen TCP-Socket an. Folgende Parameterwerte sind zu
verwenden:

1 TCP (Transmission Control Protocol)
(SOCK_STREAM)

2 UDP (User Datagram Protocol)
(SOCK_DGRAM)

Rickgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Riickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Baut eine Netzwerkverbindung (TCP) zu einer CAN-Schnittstelle eines Gerates der
AnaGate CAN Serie auf. Mit CANOpenDevi ceEx kann zusatzlich das Layer4 Protokoll
(TCP oder UDP) mit angegeben werden. Erst nach dem erfolgreichen Verbinden zur
CAN-Schnittstelle ist ein Zugriff auf den CAN-Bus madglich.

Durch einen Aufruf der Funktion CANC oseDevi ce wird die bestehende Verbindung
wieder geschlossen.

j Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und
wieder flir neue Verbindungsanfragen zur Verfligung gestellt werden soll.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel fiir den intialen Zugriff auf eine Schnittstelle.

#i ncl ude <AnaGat eCANDI | . h>

int main()

{
i nt hHandl e;
i nt nRC = CANOpenDevi ce(&Handl e, TRUE, TRUE, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( nRC==0)

{
/1 ... now do sonething
CANCI oseDevi ce( hHandl e) ;
}
return O;
}
Bemerkung

Die Funktion CANOpenDevi ceEx ist erst ab Version 1.5-1.10 der Laufzeitbibliothek
vorhanden und wird erst ab der Gerate-Firmwareversion 1.3.7 unterstiitzt.

Die Geratemodelle vom Typ AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) kénnen keine
Netzwerkverbindungen tGber UDP annehmen. Beim Versuch ein solches Gerat lber
UDP anzusprechen, wird die CANOpenDevi ceEx fehlerhaft beendet (Timeout).
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Siehe auch

CANCloseDevice

CANRestart
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CANCloseDevice

CANCloseDevice — SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate
CAN Device.

Syntax
#include <AnaGateDIlICan.h>

i nt CANC oseDevi ce(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate CAN Device. Das
Ubergebene Handle hHandl e ist ein Rickgabewert aus einem vorangegangenen
erfolgreichen Aufruf der Funktion CANCpenDevi ce.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und

wieder flr neue Verbindungsanfragen zur Verfiigung gestellt werden soll.

Siehe auch

CANOpenDevice, CANOpenDeviceEx
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CANSetGlobals

CANSetGlobals — Setzt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem CAN Bus
gearbeitet werden soll.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>
i nt CANSet d obal s(i nt hHandl e, i nt nBaudr at e, unsigned char

nOper at i nghode, BOCL bTerm nati on, BOCL bH ghSpeedMode, BOCL
bTi meSt anpOn) ;

Parameter

hHandle Giltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.

nBaudrate Baudrate, mit der gearbeitet werden soll. Folgende Werte werden
unterstutzt:

e 10.000 fur 10kBit

¢ 20.000 fur 20kBit

¢ 50.000 fur 50kBit

e 62.500 fur 62,5kBit

e 100.000 fur 100kBit

e 125.000 fur 125kBit

e 250.000 fur 250kBit

¢ 500.000 fur 500kBit

e 800.000 fur 800kBit (nicht AnaGate CAN)

1.000.000 far 1MBit

nOperatingMode Betriebsmodus, in dem gearbeitet werden soll. Folgende Werte
werden unterstitzt:

e 0 = fur Standard-Modus.

e 1 = flr LoopBack-Modus: In diesem Modus werden alle lber
das AnaGate CAN versendete Nachrichten zusatzlich an die
verbundenen Partner als Data Indications versendet.

e 2 = fir Listen-Modus: In diesem Modus arbeitet das AnaGate
CAN als passiver Partner am Bus, d.h. es werden grundsatzlich
keine Telegramme Uber das Gerat versendet (dies gilt auch bei
ACKs flr eingehende Telegramme).
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bTermination  Gerate-integrierte CAN-Bus-Terminierung ein- bzw. ausschalten
(TRUE= ein, FALSE =aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen
AnaGate CAN Modellvarianten unterstitzt.

bHighSpeedMode Aktuelle Einstellung fir den High-Speed Modus (TRUE= ein,
FALSE= aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstitzt.

Der Highspeed-Modus wurde eingefiihrt, um auch bei groBen
Baudraten mit kontinuierlich hoher Buslast, keine Pakete zu
verlieren. In diesem Modus werden die gesendeten bzw.
empfangenen Telegramme auf Protokollebene nicht mehr
bestatigt und die via CANSet Fi | ter definierten Filter werden
abgeschaltet.

bTimeStampOn Aktuelle Einstellung flir den Zeitstempel-Modus (TRUE= ein, FALSE=
aus). Diese Einstellung wird nur nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstitzt.

Im Zeitstempel-Modus wird mit dem CAN-Telegramm ein
Zeitstempel Ubertragen. Beim Senden gibt der Zeitstempel den
Zeitpunkt an, zu dem die Nachricht vom CAN-Controller versendet
wurde angibt. Analog ist bei empfangenen Nachrichten der
Zeitstempel der Zeitpunkt, zu dem die Nachricht vom CAN-
Controller empfangen wurde.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Riickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung
Setzt die globalen Geradte-Einstellungen der verwendeten CAN-Schnittstelle. Diese
Einstellungen sind fir alle gleichzeitigen Verbindungen auf der entsprechenden CAN-

Schnittstelle giltig. Die Einstellungen bleiben nicht permanent im Gerat gespeichert,
sie sind nach einem Gerate-Neustart undefiniert.

Bemerkung
Die Einstellungen flr die CAN-Bus-Terminierung, den High-Speed-Modus und

den Zeitstempel kénnen beim AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) nicht
vorgenommen werden. Die Angaben werden vom Gerat ignoriert.

Siehe auch

CANGetGlobals
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CANGetGlobals

CANGetGlobals — Ermittelt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem CAN Bus

gearbeitet wird.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

int CANGetd obal s(int hHandle, int * pnBaudrate, unsigned char *

pnQOper at i nghbde,

pbTi meSt ampOn) ;

Parameter

BOOL * pbTerni nation, BOOL * pbH ghSpeedMbde, BOOL *

hHandle Giltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.

pnBaudrate Aktuell eingestellte Baudrate.

pnOperatingMode

pbTermination

Aktuell eingestellter Betriebsmodus. Folgende Werte sind
maoglich:

e 0 = fur Standard-Modus.

e 1 = flr LoopBack-Modus: In diesem Modus werden alle iber
das AnaGate CAN versendete Nachrichten zusatzlich an die
verbundenen Partner als Data Indications versendet.

e 2 = fiir Listen-Modus: In diesem Modus arbeitet das AnaGate
CAN als passiver Partner am Bus, d.h. es werden grundsatzlich
keine Telegramme Uber das Gerat versendet (dies gilt auch bei
ACKs fiir eingehende Telegramme).

Aktuelle Einstellung fir CAN-Bus-Terminierung (TRUE= ein,
FALSE= aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstitzt.

pbHighSpeedMode Aktuelle Einstellung fiir den High-Speed Modus (TRUE= ein,

FALSE= aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstuitzt.

Der Highspeed-Modus wurde eingefihrt, um auch bei groBen
Baudraten mit kontinuierlich hoher Buslast, keine Pakete zu
verlieren. In diesem Modus werden die gesendeten bzw.
empfangenen Telegramme auf Protokollebene nicht mehr
bestatigt und die via CANSet Fi | t er definierten Filter werden
abgeschaltet.

pbTimeStampOn Aktuelle Einstellung, ob der Zeitstempel-Modus aktiviert ist. Diese

Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN Modellvarianten
unterstutzt.

Im Zeitstempel-Modus wird mit dem CAN-Telegramm ein
Zeitstempel Ubertragen. Beim Senden gibt der Zeitstempel den
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Zeitpunkt an, zu dem die Nachricht vom CAN-Controller versendet
wurde angibt. Analog ist bei empfangenen Nachrichten der
Zeitstempel der Zeitpunkt, zu dem die Nachricht vom CAN-
Controller empfangen wurde.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Ermittelt die globalen Gerate-Einstellungen der verwendeten CAN-Schnittstelle.
Diese Einstellungen sind fir alle gleichzeitigen Verbindungen auf der entsprechenden
CAN-Schnittstelle giiltig.

Bemerkung
Die Einstellungen fir die CAN-Bus-Terminierung, den High-Speed-Modus und

den Zeitstempel kénnen beim AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) nicht
vorgenommen werden. Die Angaben werden vom Geréat ignoriert.

Siehe auch

CANGetGlobals
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CANSetFilter
CANSetFilter — Setzt die Software-Filter fir die aktuelle Verbindung.
Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

int CANSetFilter(int hHandle, const int * pnFilter);

Parameter

hHandle Giltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.

pnFilter Zeiger auf ein Feld mit 8 Fitereintréagen (jeweils 4 Maskenfilter und 4
Bereichsfilter). Ein Filtereintrag besteht grundsatzlich aus zwei 32-Bit-
Werten. Es missen immer alle Filter gleichzeitig gesetzt werden. Sollen
Filtereintrédge unbenutzt bleiben, sind beim Maskenfilter beide Filterwerte
mit 0 und beim Bereichsfilter der Startwert mit 0 und der Endewert mit

der héchstmoglich Zahl (Ox1FFFFFFF) zu besetzen.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,

Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt die Software-Filter fir die aktuelle Verbindung. Durch Filter werden nur
Nachrichten mit definierten CAN-Ids von der AnaGate CAN Hardware an den

jeweilegen Verbindungspartner weitergeleitet.

Ein Maskenfilter besteht aus der Filtermaske, die angibt, welche Bits des CAN-
Identifier gepriift werden sollen, und des entsprechenden Filterwertes.
eingehenden Telegramme, die in der Filtermaske nicht mit dem Filterwert

Ubereinstimmen, werden nicht an den Partner weitergeleitet.

Ein Bereichsfilter definiert einen Bereich durch eine Start- und Ende-Adresse. Liegt
der CAN-Identifier eines Telegramms innerhalb dieses Bereichs, wird die Nachricht

an den Partner weitergeleitet.

Filter sind grundsatzlich deaktiviert, falls der Parameter bSendDat al nd beim
Ausfiihren der Funktion CANOpenDevi ce gesetzt wurde. Wird Uber die Funktion
CANSet d obal s der Highspeed-Modus aktiviert, werden alle Filter ausgeschaltet, um

den Datensatzdurchsatz zu erhdhen.

Tabelle 4.1. Beispiele fiir Maskenfilter fiir CAN Identifier

CAN id Filtermaske Filterwert Ergebnis
OxOF OxOE 0x0C unterdrickt
0x0C 0x0E 0x0C ok
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CAN id

Filtermaske

Filterwert

Ergebnis

0x5D

OxO0E

0x0C

ok

Im folgenden ein Programmier-Beispiel flir das Festlegen von Software-Filtern.

int main()

PR EE®

{

}

return

...

0,
0,
0

0X00000FFF,
OX1FFFFFFF,
OX1FFFFFFF,
OX1FFFFFFF,

I

int hHandl e;
int nRC = CANOpenDevi ce(&Handl e, TRUE, TRUE, O,
if ( nRC==0)

0;

{ int anFilter[16] = {
OxFF, OxOF,

#i ncl ude <AnaGat eCANDI | . h>

mask filter 1:

mask filter 2: unused
mask filter 3: unused
mask filter 4: unused
range filter 1: all
range filter 2: unused
range filter 3: unused
range filter 4: unused

mask = OxFF, value = OxOF: route only O0x*OF val ues

ids greater than OxFFF are discarded

nRC = CANSet Filter( hHandl e, &anFilter );
now do sonet hi ng
CANCl oseDevi ce( hHandl e) ;

"192. 168. 0. 254", 5000) ;

Siehe auch

CANGetFilter
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CANGetFilter

CANGetFilter — Liefert die Filtereinstellungen fiir die aktuelle Verbindung zuriick.

Syntax
#include <AnaGateDIICAN.h>

int CANGetFilter(int hHandle, int * pnFilter);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.

pnFilter Zeiger auf ein Feld mit 8 Fitereintragen (jeweils 4 Maskenfilter und 4
Bereichsfilter). Ein Filtereintrag besteht grundsatzlich aus zwei 32-Bit-
Werten. Bei unbenutzten Maskenfiltereintragen sind beide Filterwerte mit
0 besetzt. Bei unbenutzten Bereichfilterwerten ist ein Eintrag mit dem
Wertepaar (0,0x1FFFFFFF) besetzt.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung
Liest die aktuelle Einstellung der Software-Filter fir die aktuelle Verbindung zurtck.

Durch Filter werden nur Nachrichten mit definierten CAN-Ids von der AnaGate CAN
Hardware an den jeweilegen Verbindungspartner weitergeleitet.

Siehe auch

CANSetFilter
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CANSetTime

CANSetTime — Setzt die System-Uhrzeit auf dem AnaGate CAN Gerat fir den
Zeitstempel-Modus.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

i nt CANSet Ti me(int hHandl e, | ong nSeconds, |ong nM croseconds);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.
nSeconds Aktuelle Uhrzeit in Sekunden seit dem 01.01.1970.

nMicroseconds Zusatzlicher Anteil der Mikrosekunden fiir die aktuelle Uhrzeit.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Mit der Funktion CANSet Ti ne kann die System-Uhrzeit auf dem AnaGate-Gerat
voreingestellt werden. Das Anpassen der System-Uhrzeit ist vor allem dann sinnvoll,
falls der Zeitstempel-Modus auf der Verbindung aktiviert ist.

Falls Uber die Funktion CANSet @ obal s der Zeitstempel-Modus eingeschaltet worden
ist, enthalten alle empfangenen CAN-Nachrichten einen zusatzlichen Zeitstempel,
der angibt, zu welchem Zeitpunkt die Nachricht empfangen wurde. Beim Senden
von CAN-Nachrichten wird ein entsprechender Zeitstempel liber die Quittung des
Schreibkommandos an den Sender zurickibermittelt, der angibt, zu welchem
Zeitpunkt die Nachricht vom CAN-Controller quittiert wurde (dies nur falls die sog.
Confirmations aus Performance-Gesichtspunkten eingeschaltet sind).

Bemerkung

Die Funktion CANSet Ti ne ist erst ab Version 1.4-1.8 der Laufzeitbibliothek
vorhanden.

Die Uhrzeit-Einstellung flir den Zeitstempel-Modus kénnen beim AnaGate CAN
(Hardware-Version 1.1.A) nicht vorgenommen werden. Die Angaben werden vom
Gerat ignoriert.
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CANWTrite, CANWTriteEx

CANWrite, CANWriteEx — Sendet ein Datentelegramm Uber die AnaGate-Hardware
auf den CAN-Bus.

Syntax
#include <AnaGateDIICan.h>

int CANWite(int hHandle, int nldentifier, const char * pcBuffer, int
nBuf f er Len, int nFl ags);

int CANWiteEx(int hHandl e, int nldentifier, const char * pcBuffer, int
nBuf f erLen, int nFlags, long * pnSeconds, |long * pnM croSeconds);

Parameter

hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
CANOpenDevi ce.

nldentifier CAN-Identifier des Absenders. Mittels nFl ags kann definiert
werden, ob die Adresse im sog. Extended Format (29-Bit-Adresse)
oder Standard-Format (11-Bit-Adresse) vorliegt.

pcBuffer Zeiger auf einen Datenpuffer mit den Telegrammdaten.
nBufferLen Lange des Datenpuffers. GroBere Werte als 8 werden ignoriert.

nFlags Mit den Format-Flags kann das Sendeverhalten beeinflusst
werden:

e Bit 0: Falls gesetzt 29-bit CAN Identifier (Extended Format),
sonst 11-bit (Standard format).

o Bit 1: Falls gesetzt, wird das Telegramm als Remote-Telegramm
versendet.

e Bit 2: Falls gesetzt, enthdlt das Telegramm Timestamp-
Informationen. Dieses Bit ist im Regelfall nur bei eingehenden
Nachrichten gesetzt. Bei Verwendung von der Funktionen
CANW i t e und CANW i t eEx mul das Bit nicht gesetzt werden.

pnSeconds Zeitstempel der Quittung vom CAN-Controller in Sekunden seit
dem 01.01.1970.

pnMicroSeconds Anteil der Microsekunden am Zeitstempel.

Rickgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Beide Funktionen senden ein Datentelegramm auf den CAN-Bus.
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Mit CANW i t eEx kann zusatzlich der Zeitpunkt auf dem Gerate ermittelt werden, zu
dem das Telegramm tatsachlich versendet wurde.

6 Anmerkung
Mit Hilfe eines Remoteframes kann ein Teilnehmer einen anderen

auffordern, seine Daten zu senden. Die Datenlange muss entsprechend
der zu erwartenden Datenlange gesetzt werden, auf dem CAN Bus selbst
werden dabei keine Daten versendet.

Bei Verwendung der Funktionen CANWite bzw. CANWIiteEx ist beim
Versenden von Remoteframes sowohl ein Datenpuffer als auch die Lange
des Puffers entsprechend der zu erwartenden Datenlédnge anzugeben.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das ein Datentelegramm auf den CAN-Bus

sendet.
#i ncl ude <AnaGat eCANDI | . h>
int main()
{
char cMsg[] ={ 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8 9, 10 };
int hHandl e = O;
int nRC = 0;
int nFlags = 0x0; // 11bit address + standard (not remote frane)
int nldentifier = 0x25; // send with CAN | D 0x25;
int nRC = CANOpenDevi ce(&Handl e, TRUE, TRUE, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( NRC==10)
{
[/l send 8 bytes with CANid 37
nRC = CANWite( hHandl e, nldentifier, cMsg, 8, nFlags );
/1l send a renpte frame to CAN id 37 (request 4 data bytes)
NnRC = CANWite( hHandle, nldentifier, cMsg, 4, 0x02 );
CANCI oseDevi ce( hHandl e) ;
}
return O;
}
Bemerkung

Die Funktion CANWIiteEx ist erst ab Version 1.4-1.8 der Laufzeitbibliothek
vorhanden.

Fir Gerate vom Typ AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) ist die Funktion
CANWiteEx mit CANWite identisch. Die Rickgabewerte pnSeconds und
pnM cr oSeconds werden nicht gesetzt.
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CANSetCallback, CANSetCallbackEx

CANSetCallback, CANSetCallbackEx — Definiert eine asynchrone Callback-Funktion,
die beim Empfang eines CAN-Telegramms aus der API aufgerufen werden soll.

Syntax

#include <AnaGateDIlICan.h>

typedef void (WNAPI * CAN PF_CALLBACK)(int nldentifier, const char *
pcBuffer, int nBufferLen, int nFlags, int hHandle);

i nt CANSet Cal | back(i nt hHandl e, CAN PF_CALLBACK pCal | backFuncti on);
typedef void (WNAPI * CAN PF_CALLBACK EX)(int nldentifier, const char

* pcBuffer, int nBufferlLen, int nFlags, int hHandl e, |ong nSeconds,
| ong nM croseconds);

i nt CANSet Cal | backEx(i nt hHandl e, CAN_PF_CALLBACK Ex
pCal | backFuncti onEx) ;
Parameter
hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
CANOpenDevi ce.
pCallbackFunction Funktionszeiger auf die selbstdefinierte Callback-Funktion.

Zum Deaktivieren der Callback-Funktionalitat, ist dieser
Parameter auf NULL zu setzen. Der Aufbau der
Funktionsparameter ist der Beschreibung der Funktion
CANW i t e zu entnehmen.

pCallbackFunctionEx Funktionszeiger auf die selbstdefinierte Callback-Funktion.
Zum Deaktivieren der Callback-Funktionalitat, ist dieser
Parameter auf NULL zu setzen. Der Aufbau der
Funktionsparameter ist der Beschreibung der Funktion
CANW i t eEx zu entnehmen.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Eingehende CAN-Telegramme kénnen Uber eine individuelle Callback-Funktion, die

von der API beim Empfang von Daten nebenldufig aufgerufen wird, weiterverarbeitet
werden.

Achtung

Die Callback-Funktion wird aus einem Thread aufgerufen, der aus der
API gestartet wird, um Daten vom Socket zu lesen. Damit ist beim
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Abarbeiten des Callback-Codes der Heap-Speicher der API-DLL und nicht
der Heap-Speicher des Anwendungsprogrammes aktiv. Aufgrund dieser
Arbeitsweise ist Programmcode innerhalb der Callback zu vermeiden,
der Heap-Speicher freigibt oder anfordert (z.B. new, del et e, al | oc oder
free).

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das eine Empfangs-Callback verwendet.

#i ncl ude <AnaGat eCANDI | . h>
/1 Defintion of a callback, which wites incomng CAN data with tinestanp to consol e
void WNAPI MCal | backEx(int nldentifier, const char * pcBuffer, int nBufferLen, int nFlags,
int hHandl e, | ong nSeconds, |ong nM croseconds)
{
std::cout << "CAN-ID=" << nldentifier << ", Data=";
for (int i =0; i < nBufferLen; i++ )
std::cout << " Ox" << std::hex << int((unsigned char)(pcBuffer[i]));
}
time_t tTinme = nSeconds;
struct tm* psLocal Time = |ocaltinme(& Time );
std::cout << " " << std::setw(19) << asctine( psLocal Tine ) << " ns(" << std::dec
<< std::setw(3) << nM croseconds/ 1000 << "." << nM croseconds%d000 << ")" << std::endl;
}
int main()
int hHandle = 0;
int nRC = 0;
int nRC = CANOpenDevi ce( &Handl e, TRUE, TRUE, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( nRC==0)
{
/1 deactivate call back
nRC = CANSet Cal | backEx( hHandl e, MyCal | backEx );
getch(); // wait for keyboard input
// deactivate call back
nRC = CANSet Cal | backEx( hHandle, 0 );
CANCI oseDevi ce( hHandl e) ;
}
return O;
}

Die beiden unterschiedlichen Callback-Funktionen kdénnen je nachdem, wie die
aktuelle globalen Zeitstempel-Einstellung (CANSet d obal s) auf dem AnaGate-Geréat
ist, verwendet werden. Es ist zu beachten, dass nur eine der beiden Callback-
Funktionen aktiviert werden kann.

Siehe auch

CANWrite, CANWriteEx
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CANReadDigital

CANReadDigital — Liest die aktuellen Werte der digitale Ein-/Ausgabe-Register der
AnaGate Hardware zurick.

Syntax

#include <AnaGateDIICan.h>

i nt CANReadDi gital (i nt hHandl e, unsigned long * pnlnputBits, unsigned
long * pnQutputBits);

Parameter
hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
CANOpenDevi ce.
pnInputBits Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen

Eingdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Eingangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

pnOutputBits  Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Ausgdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Ausgangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse flir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die aktuellen Zustande der digitalen Eingdnge und Ausgange kénnen mit der
Funktion CANReadDi gi t al ermittelt werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das die digitale I0s setzt und zurickliest.

#i ncl ude <AnaGat eCANDI | . h>
int nmain()
{
i nt hHandl e = O;
int nRC = 0;
unsi gned | ong nl nputs;
unsi gned | ong nQut puts = 0x03;

i nt nRC = CANOpenDevi ce( &Handl e, TRUE, TRUE, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( NRC==10)
{
/1 set the digital output register (PINO and PIN 1 to H CH val ue)
nRC = CANWiteDigital ( hHandl e, nQutputs );
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/1 read all input and output registers
nRC = CANReadDi gi tal ( hHandl e, &nlnputs, &nQutputs );

CANCI oseDevi ce( hHandl e) ;
}

return O;

}

Siehe auch

CANWriteDigital
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CANWTriteDigital

CANWriteDigital — Setzt das digitale Ausgabe-Register der AnaGate-Hardware auf
einen neuen Wert.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

int CANWiteDigital (int hHandl e, unsigned | ong nQutputBits);

Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
CANOpenDevi ce.

nOutputBits Neuer Wert des Registers mit den digitalen Ausgangen. Dabei

entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen Ausgangen und Bit 4 bis
Bit 31 sind reserviert und auf 0 zu setzen.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserickseite Anschlisse fir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die digitalen Ausgange kénnen mit der Funktion CANWIiteDigital verandert
werden.

Ein Programmier-Beispiel zum Lesen/Schreiben der IO ist bei der Beschreibung von
CANReadDi gi t al zu finden.

Siehe auch

CANReadDigital
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CANRestart

CANRestart — Fihrt einen Gerate-Restart der AnaGate CAN Hardware durch.

Syntax

#include <AnaGateDlICan.h>

i nt CANRestart(const char * pcl PAddress, int nTimeout );
Parameter

pcIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.

nTimeout Standard-Timeout flir AnaGate-Zugriffe in Millisekunden. Ein Timeout
wird festgestellt, wenn der AnaGate Partner nicht innerhalb der
vereinbarten Timeout-Zeit antwortet.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Fihrt einen Wiederhochlauf der AnaGate CAN Hardware unter der angegebenen
Netzwerkadresse durch und schliest damit alle noch offenen Netzwerkverbindungen.
Das Restart-Kommando ist auch dann noch mdglich, wenn die maximale Anzahl von
gleichzeitigen Verbindungen bereits erreicht ist.

2 Wichtig
Dieses Kommando sollte nur verwendet werden, falls eine Verbindung
zum Gerat notwendig, aber aktuell nicht méglich ist, da die maximale
Anzahl gleichzeitiger Verbindungen bereits erreicht ist.

Siehe auch

CANOpenDevice
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CANDeviceConnectState

CANDeviceConnectState — Ermittelt den Verbindungsstatus der aktuellen Netzwerk-
Verbindung zur AnaGate-Hardware.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

i nt CANDevi ceConnect Stat e(i nt hHandl e) ;
Parameter

hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANCpenDevi ce.

Ruckgabewert

Gibt den aktueller Status der Netzwerkverbindung zurlick. Folgende Werte sind
madglich:

e 1 = DI SCONNECTED: Die Verbindung ist nicht hergestellt.

e 2 = CONNECTI NG: Die Verbindung wird aufgebaut.

e 3 = CONNECTED : Die Verbindung ist hergestellt.

e 4 = DI SCONNECTI NG: Die Verbindung wird abgebaut.

e 5 = NOT_I NI TI ALI ZED: Das Netzwerkprotokoll ist nicht vollstandig initialisiert.

Beschreibung

Die Funktion ermittelt den aktuellen Verbindungsstatus der Netzwerk-Verbindung
zur AnaGate-Hardware. Uber periodische Aufrufe dieser Funktion kann vom
Anwendungsprogramm ermittelt werden, ob ein Verbindungsabbruch stattgefunden
hat.

Wie schnell ein Abbruch der Verbindung erkannt wird, hangt stark davon ab,
ob der AnaGate-ALIVE-Mechnismus aktiv oder nur der Keepalive-Mechanismus
auf Netzwerk-Protokollebene verwendet wird. Der anwendungspezifische ALIVE-
Mechanismus [TCP-2010] wird Uber die DLL-Funktion CANSt art Al i ve eingeschaltet
und Uberprift den Verbindungsstatus periodisch innerhalb eines vorgegebenen
Zeitintervalls.

Bemerkung

Die Funktion CANDevi ceConnectState ist erst ab Version 1.4-1.10 der
Laufzeitbibliothek vorhanden.

Siehe auch

CANStartAlive
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CANStartAlive

CANStartAlive — Startet den ALIVE Mechanismus, der periodisch den Status der
aktiven Netzwerk-Verbindung zur AnaGate-Hardware Uberpriift.

Syntax

#include <AnaGateDIICan.h>

int CANStartAlive(int hHandle, int nAliveTinme );

Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines  erfolgreichen  Aufrufs von
CANOpenDevi ce.

nAliveTime  Timeout-Intervall in Sekunden fir den ALIVE Mechanismus.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Das AnaGate-Kommunikationsprotokoll (siehe [TCP-2010]) unterstitzt eine
anwendungsspezifische Verbindungstiberwachung, Uber die ungeplante
Verbindungsabbriiche schneller erkannt werden kénnen.

Die CANStartAlive Funktion startet innerhalb der API einen nebenlaufigen
Prozess, der periodisch definierte Alive-Telegramme (ALIVE_REQ) Uber die aktuelle
Netzwerkverbindung mit der AnaGate-Hardware austauscht. Wird das Alive-
Telegramm nicht innerhalb der vorgegebenen Intervallzeit vom Partner quittiert, wird
die Verbindung als di sconnect ed markiert und explizit abgebaut.

Mit der Funktion CANDevi ceConnect St ate kann der Netzwerk-Verbindungsstatus
Uberprift werden.

Bemerkung

Die Funktion CANStartAlive ist erst ab Version 1.4-1.10 der Laufzeitbibliothek
vorhanden.

Auf der Hardware-Seite wird mindestens die Firmware-Version 1.3.8 oder hdher
vorausgesetzt. Gerate vom Typ AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) unterstiitzen
den anwendungsspezifischen Alive-Mechanismum nicht.

Siehe auch

CANDeviceConnectState

Abschnitt 2.1, ,,Besondere Protokolleigenschaften
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CANErrorMessage

CANErrorMessage — Gibt eine textuelle Beschreibung eines Riickgabewertes aus
einer API-Funktion zurlck.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

i nt CANErrorMessage(int nRet Code, char * pcMessage, int nMessagelen);
Parameter

nRetCode Error-Code, dessen Fehlerbeschreibung ermittelt werden soll.
pcMessage Datenpuffer, der die Fehlerbeschreibung aufnehmen soll.

nMessagelen GroBe des Ubergebenen Datenpuffers in Byte.

Ruckgabewert

Tatsachliche GroBe der zurlickgegebenen Beschreibung in Byte.

Beschreibung

Gibt eine textuelle Beschreibung des Uibergebenen Riickgabewertes zurlick (siehe
auch Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ). Ist der Ziel-Datenpuffer
nicht groB genug, um den Fehlertext aufzunehmen, wird der Text auf die angegebene
PuffergroBe geklirzt. Alle Fehlertexte sind in englischer Sprache.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel in C/C++.

int nRC

char cBuffer[200];

int nRC

/[/... call a APl function here

CANET r or Message(nRC, cBuffer, 200);

std::cout << "Fehler: " << cBuffer << std::endl;
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Der Serial Peripheral Interface (kurz SPI) ist ein von Motorola entwickeltes Bus-System fur
einen synchronen seriellen Datenbus, mit dem digitale Schaltungen nach dem Master-Slave-
Prinzip miteinander verbunden werden kénnen. Die SPI-Gateways aus der AnaGate-Serie
bieten einen Zugriff auf den SPI Bus Uber einen herkdémmlichen NetzwerkanschluB.

Mit den Funktionen der SPI API kénnen diese SPI-Gateways und damit der SPI Bus auf einfache
Art und Weise angesprochen werden. Die Programmierschnittstelle ist fiir alle Gerate identisch
und erfolgt generell iber das Netzwerk-Protokoll TCP.

Aktuell kénnen folgende Gerate Uber die SPI API genutzt werden:
e AnaGate SPI

e AnaGate Universal Programmer
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SPIOpenDevice

SPIOpenDevice — Baut eine Netzwerkverbindung zu einem AnaGate SPI auf.

Syntax

#include <AnaGateDIISPI.h>

i nt SPI OpenDevi ce(int * pHandl e, const char * pcl PAddress, int nTi neout);

Parameter

pHandle Zeiger auf eine Variable, in die das Zugriffs-Handle gespeichert wird,
falls die Verbindung zum Geréat erfolgreich hergestellt wurde.

pcIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.
nTimeout Standard-Timeout flr AnaGate-Zugriffe in Millisekunden.

Ein Timeout wird festgestellt, wenn der AnaGate Hardware nicht
innerhalb der vereinbarten Timeout-Zeit antwortet. Diese Timeout-
Zeit gilt auf der aktiven Netzwerkverbindung fir alle Kommandos
bzw. Funktionen, flr die kein spezifischer Timeout-Wert definiert
werden kann.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Baut eine Netzwerkverbindung tber TCP/IP zu einem AnaGate SPI (bzw. AnaGate
Universal Programmer) auf. Erst nach dem erfolgreichen Verbinden mit dem Gerat
ist ein Zugriff auf den SPI Bus mdglich.

6 Anmerkung
Das AnaGate SPI (bzw. die SPI-Schnittstelle eines AnaGate Universal

Programmers) erlaubt nur eine einzige Netzwerkverbindung. Solange
eine bestehende Verbindung aufrechterhalten wird, wird jeder neuer
Verbindungsversuch abgelehnt.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel fir den intialen Zugriff auf das Gerat.

#i ncl ude <AnaGateDl | SPI . h>
int main()
{
i nt hHandl e;
int nRC = SPI OpenDevi ce( &Handl e, "192.168. 0. 254", 5000);
if ( nRC==0)
{

/1 ... now do sonething
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SPI Cl oseDevi ce( hHandl e) ;
}

return O;

}

Siehe auch

SPICloseDevice

35 © 2007-2010 Analytica GmbH



SPI API Funktionen

SPICloseDevice

SPICloseDevice — SchlieB3t eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate
SPI Device.

Syntax
#include <AnaGateDIISPI.h>

i nt SPI d oseDevice(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von SPI QpenDevi ce.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate SPI Device. Das
Ubergebene Handle hHandl e ist ein Rickgabewert aus einem vorangegangenen
erfolgreichen Aufruf der Funktion SPI CpenDevi ce.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und

wieder flr neue Verbindungsanfragen zur Verfiigung gestellt werden soll.

Siehe auch

SPIOpenDevice
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SPISetGlobals

SPISetGlobals — Setzt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem AnaGate SPI
gearbeitet werden soll.

Syntax

#include <AnaGateDIISPI.h>

i nt SPI Set d obal s(int hHandl e, int nBaudrate, unsigned char nSigLevel,
unsi gned char nAuxVol t age, unsigned char nC ockMode);

Parameter

hHandle Giltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von SPI OpenDevi ce.

nBaudrate

nSiglLevel

nAuxVoltage

nClockMode

Baudrate, mit der gearbeitet werden soll. Werte kdénnen individuell
eingestellt werden, z.B.

¢ 500.000 fur 500kBit
¢ 1.000.000 fur 1MBit

¢ 5.000.000 fur 5MBit

e Anmerkung
Die gewlinschte Baudrate kann u.U. von dem tatsdchlich

verwendeten Wert abweichen, da die Taktfrequenz auf dem
Gerat nur in Abhdngigkeit der Hardware (Schwingungsdauer
des Quarz) eingestellt werden kann. Ist die exakte
Einstellung einer angegebenen Baudrate nicht méglich, wird
der nachstkleinere mogliche Wert eingestellt.

Gibt den Pegelwert fir SPI Signale an. Folgende Werte werden
unterstitzt:

0 fir Ausgange im High Impedance Modus (Standard-Modus).

1 flr +5.0V fiur die Signale.

2 fur +3.3V fiur die Signale.
e 3 flir +2.5V fir die Signale.

Gibt die Ausgangsspannung flr die Hilfsspannungsversorgung an.
Folgende Werte sind mdglich:

e O flr Hilfsspannung +3.3V.
e 1 fur Hilfsspannung +2.5V fir die Signale.

Gibt die Phase und die Polaritdt der Clock-Leitung fir die
Datenlibertragung an. Folgende Werte sind maéglich:
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0 fir CPHA=0 und CPOL=0.
1 fir CPHA=0 und CPOL=1.

2 fur CPHA=1 und CPOL=0.

3 fir CPHA=1 und CPOL=1.

Rickgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt die globalen Gerate-Einstellungen mit denen auf der SPI-Schnittstelle des
AnaGate SPI bzw. AnaGate Universal Programmers gearbeitet werden soll. Die
Einstellungen bleiben nicht permanent im Gerat gespeichert, sie sind nach einem
Gerate-Neustart undefiniert.

Siehe auch

SPIGetGlobals
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SPIGetGlobals

SPIGetGlobals — Ermittelt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem AnaGate
SPI gearbeitet wird.

Syntax
#include <AnaGateDIISPI.h>

int SPIGetdobals(int hHandle, int * pnBaudrate, wunsigned char *
pnSi gLevel , unsigned char * pnAuxVol t age, unsi gned char * pnC ockMode);

Parameter

hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von SPI CpenDevi ce.
pnBaudrate Aktuell auf dem SPI-Bus eingestellte Baudrate in kBit.

pnSigLevel Aktuell eingestellter Pegelwert flir die SPI Signale. Folgende Werte sind
maoglich:

e O fir Ausgange im High Impedance Modus (Standard-Modus).
e 1 flr +5.0V fur die Signale.
e 2 flr +3.3V fur die Signale.
e 3 flr +2.5V fur die Signale.

pnAuxVoltage Aktuell eingestellte Ausgangsspannung far die
Hilfsspannungsversorgung. Folgende Werte sind mdglich:

e O fur Hilfsspannung +3.3V.
¢ 1 flr Hilfsspannung +2.5V flr die Signale.

pnClockMode Aktuell eingestellter Clock-Modus (Phase und Polaritat der Clock-
Leitung fir die Datenlbertragung). Folgende Werte sind maoglich:

e O fur CPHA=0 und CPOL=0.
e 1 fur CPHA=0 und CPOL=1.
e 2 fur CPHA=1 und CPOL=0.
e 3 fur CPHA=1 und CPOL=1.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Riickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Ermittelt die globalen Gerate-Einstellungen mit denen auf der SPI-Schnittstelle des
AnaGate SPI bzw. AnaGate Universal Programmers gearbeitet wird.
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Siehe auch

SPISetGlobals
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SPIDataReq

SPIDataReq — Fihrt einen Datentransfer auf dem SPI Bus durch.

Syntax

#include <AnaGateDIISPI.h>

i nt SPI Dat aReq(i nt hHandl e, const char * pcBuf Wite, int nBuf WiteLen,
char * pcBuf Read, int nBuf ReadLen);

Parameter

hHandle
pcBufWrite

nBufWriteLen

pcBufRead

nBufReadLen

Beschreibung

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
SPI OpenDevi ce.

Puffer mit den Daten, die an den SPI Partner gesendet werden
sollen.

Lange des Datenpuffers pcBuf Wit e (Anzahl Bytes).

Byte-Puffer, der die empfangenen Daten, die SPI Partner gesendet
werden, aufnehmen soll.

Anzahl der Bytes, die gelesen werden sollen. Darf die Lange des
Datenpuffers pcBuf Reda nicht Giberschreiten.

Sendet Daten auf den SPI Bus und empfangt Daten vom SPI Bus.

Daten werden auf dem SPI Bus immer auf zwei Leitungen vollduplex (SDO und
SDI) Ubertragen. Die Funktion SPI Dat Req arbeitet bedingt durch die raumliche
Trennung zum SPI Bus jedoch zwangslaufig in zwei Schritten. Zuerst wird der
Schreibdatenpuffer in einem Netzwerkdatenpaket an das AnaGate SPI gesendet, das
dann den eigentlichen Datentransfer auf dem SPI Bus durchfiihrt. Nach erfolgreicher
Kommunikation auf dem SPI Bus sendet das Anagate SPI eine Quittung mit den
gelesenen Daten zuriick, die dann im Lesedatenpuffer abgelegt werden.

2 Wichtig
Es ist hardwaretechnisch nicht mdglich zu erkennen, ob tatsachlich
ein Baustein am SPI-Bus angeschlossen ist. Auch wenn kein Baustein
angeschlossen ist, wird vom AnaGate SPI die angeforderte Anzahl von
Datenbytes zurlickgeliefert - der Lese-Datenbuffer wird in diesem Fall mit

Null-Werten aufgefllt.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das Daten auf den SPI Bus sendet und

empfangt.

int main()

{

#i ncl ude <AnaGateDl | SPI . h>
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char cBufWite[] ={ 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, 10 };

char cBuf Recei ve[ 100] ;

int hHandl e = O;

int nRC = 0;

int nRC = SPI OpenDevi ce(&Handl e, "192.168. 1. 254", 5000);

if ( NRC==20)

{
/1l send 1 byte and receive 1 byte
nRC = SPI Dat aReq( hHandl e, cBuf Wite, 1, cBufReceive, 1);
/1 send 1 byte and receive 5 byte
nRC = SPI Dat aReq( hHandl e, cBuf Wite, 1, cBufReceive, 5 );
/1 send 2 byte and receive 1 byte
nRC = SPI Dat aReq( hHandl e, cBuf Wite, 2, cBufReceive, 1);
SPI Cl oseDevi ce( hHandl e) ;

}

return O;

}
Rickgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,

Rickgabewerte aus den API Funktionen ).
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SPIReadDigital

SPIReadDigital — Liest die aktuellen Werte der digitale Ein-/Ausgabe-Register der
AnaGate Hardware zurick.

Syntax

#include <AnaGateDIISPI.h>

int SPIReadDigital (int hHandl e, unsigned long * pnlnputBits, unsigned
long * pnQutputBits);

Parameter
hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
SPI OpenDevi ce.
pnInputBits Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen

Eingdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Eingangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

pnOutputBits  Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Ausgdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Ausgangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse flir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die aktuellen Zustande der digitalen Eingdnge und Ausgange kénnen mit der
Funktion SPl ReadDi gi t al ermittelt werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das die digitale I0s setzt und zurickliest.

#i ncl ude <AnaGateDl | SPI. h>
int nmain()
{
int hHandl e = O;
int nRC = 0;
unsi gned | ong nl nputs;
unsi gned | ong nQut puts = 0x03;

int nRC = SPI OpenDevi ce( &Handl e, "192. 168. 0. 254", 5000) ;

if ( NRC==10)

{
/1 set the digital output register (PINO and PIN 1 to H CH val ue)
nRC = SPIWiteDigital ( hHandl e, nQutputs );
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/1 read all input and output registers
nRC = SPI ReadDi gi tal ( hHandl e, &nlnputs, &nQutputs );

SPI Cl oseDevi ce( hHandl e) ;
}

return O;

}

Siehe auch

SPIWriteDigital
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SPIWriteDigital

SPIWriteDigital — Setzt das digitale Ausgabe-Register der AnaGate-Hardware auf
einen neue Wert.

Syntax

#include <AnaGateDIISPI.h>

int SPIWiteDigital (int hHandl e, unsigned | ong nQutputBits);

Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
CANOpenDevi ce.

nOutputBits Neuer Wert des Registers mit den digitalen Ausgangen. Dabei

entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen Ausgangen und Bit 4 bis
Bit 31 sind reserviert und auf 0 zu setzen.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserickseite Anschlisse fir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die digitalen Ausgange kénnen mit der Funktion SPIWiteDigital verandert
werden.

Ein Programmier-Beispiel zum Lesen/Schreiben der IO ist bei der Beschreibung von
SPI ReadDi gi t al zu finden.

Siehe auch

SPIReadDigital
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SPIErrorMessage

SPIErrorMessage — Gibt eine textuelle Beschreibung eines Rlckgabewertes aus
einer API-Funktion zurlck.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

i nt SPIErrorMessage(int nRet Code, char * pcMessage, int nMessagelen);
Parameter

nRetCode Error-Code, dessen Fehlerbeschreibung ermittelt werden soll.
pcMessage Datenpuffer, der die Fehlerbeschreibung aufnehmen soll.

nMessagelen GroBe des Ubergebenen Datenpuffers in Byte.

Ruckgabewert

Tatsachliche GroBe der zurlickgegebenen Beschreibung in Byte.

Beschreibung

Gibt eine textuelle Beschreibung des Uibergebenen Riickgabewertes zurlick (siehe
auch Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ). Ist der Ziel-Datenpuffer
nicht groB genug, um den Fehlertext aufzunehmen, wird der Text auf die angegebene
PuffergroBe geklirzt. Alle Fehlertexte sind in englischer Sprache.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel in C/C++.

int nRC

char cBuffer[200];

int nRC

/[/... call a APl function here

SPI Err or Message(nRC, cBuffer, 200);

std::cout << "Fehler: " << cBuffer << std::endl;
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I2C, fur engl. Inter-Integrated Circuit, im Deutschen gesprochen als I-Quadrat-C, ist ein von
Philips Semiconductors (heute NXP Semiconductors) entwickelter serieller Datenbus. Er wird
hauptsachlich gerateintern flir die Kommunikation zwischen verschiedenen Schaltungsteilen
mit geringer Ubertragungsgeschwindigkeit benutzt, z. B. zwischen einem Controller und
Peripherie-ICs. Technisch benétigt 12C lediglich zwei Signalleitungen: Takt (engl. serial clock
line, SCL) und Datenleitung (engl. serial data line, SDA). Der Datentransfer kann bidirektional
8-bit orientiert erfolgen, und zwar mit bis zu 100 kbit/s im Standard-Modus, bis zu 400 kbit/s
in Fast-mode, bis zu 1 Mbit/s in Fast-mode Plus (Fm+) oder bis zu 3.4 Mbit/s im High-speed
Modus. [NXP-I2C]

Einige Hersteller verwenden die Bezeichnung TWI (Two-Wire Interface), obwohl I2C kein
eingetragenes Markenzeichen von NXP Semiconductors ist. Technisch sind TWI und I2C
identisch.

Die I2C-Gateways aus der AnaGate-Serie bieten einen Zugriff auf den I12C Bus Uber einen
herkdmmlichen NetzwerkanschluB. Mit den Funktionen der I2C API kdénnen diese I2C-
Gateways und damit der I2C Bus auf einfache Art und Weise angesprochen werden. Die
Programmierschnittstelle ist fiir alle Gerate identisch und erfolgt generell (ber das Netzwerk-
Protokoll TCP.

Aktuell kénnen folgende Gerate Uber die 12C API genutzt werden:
e AnaGate I2C

e AnaGate Universal Programmer

47 © 2007-2010 Analytica GmbH



I2C API Funktionen

12COpenDevice

I2COpenDevice — Baut eine Netzwerkverbindung zu einem AnaGate I2C (bzw.
AnaGate Universal Programmer) auf.

Syntax
#include <AnaGateDIII2C.h>

i nt 12COpenDevi ce(int * pHandl e, unsigned int nBaudrate, const char *
pcl PAddr ess, int nTineout);

Parameter
pHandle Zeiger auf eine Variable, in die das Zugriffs-Handle gespeichert wird,
falls die Verbindung zum Device erfolgreich hergestellt wurde.
nBaudrate Baudrate, mit der der I12C-Bus betrieben werden soll. Die Werte

kdénnen individuell eingestellt werden, z.B.
e 100000 fir 100kBit (Standard Mode)
* 400000 fir 400kBit (Fast Mode)

9 Anmerkung
GroBere Werte als 400kBit werden auf dem AnaGate SPI

ignoriert.
pcIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.
nTimeout Standard-Timeout flr AnaGate-Zugriffe in Millisekunden.

Ein Timeout wird festgestellt, wenn der AnaGate Hardware nicht
innerhalb der vereinbarten Timeout-Zeit antwortet. Diese Timeout-
Zeit gilt auf der aktiven Netzwerkverbindung fur alle Kommandos
bzw. Funktionen, flir die kein spezifischer Timeout-Wert definiert
werden kann.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Baut eine Netzwerkverbindung Uber TCP/IP zu einem AnaGate I12C (bzw. AnaGate
Universal Programmer) auf. Erst nach dem erfolgreichen Verbinden mit dem Gerat
ist ein Zugriff auf den I2C Bus mdglich.

6 Anmerkung
Das AnaGate 12C (bzw. die I2C-Schnittstelle eines AnaGate Universal

Programmers) erlaubt nur eine einzige Netzwerkverbindung. Solange
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eine bestehende Verbindung aufrechterhalten wird, wird jeder neuer
Verbindungsversuch abgelehnt.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel fliir den intialen Zugriff auf das Gerat.

#i ncl ude <AnaGateDl | |2C. h>
int main()
{
i nt hHandl e;
int nRC = | 2COpenDevi ce(&Handl e, 100000, "192.168.0.254", 5000);
if ( nRC==0)
{
[/l ... now do sonething
| 2CCl oseDevi ce( hHandl e) ;
}

return O;

}

Siehe auch

I2CCloseDevice
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|I2CCloseDevice

I2CCloseDevice — SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate
I12C Device.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int 12Cd oseDevice(int hHandl e);
Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von | 2COpenDevi ce.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate I2C Device. Das
Ubergebene Handle hHandl e ist ein Rickgabewert aus einem vorangegangenen
erfolgreichen Aufruf der Funktion | 2COpenDevi ce.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und
wieder flir neue Verbindungsanfragen zur Verfliigung gestellt werden soll.

Siehe auch

I2COpenDevice
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|I2CReset

I2CReset — Setzt den I2C-Controller auf dem AnaGate I2C Device zurick.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int 2CReset (int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von | 2COpenDevi ce.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt den I12C-Controller auf dem AnaGate I2C Device zuriick.

51 © 2007-2010 Analytica GmbH



I2C API Funktionen

I2CRead

I2CRead — Liest Daten von einem I2C Partner.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int 12CRead(int hHandl e, unsigned short nSlaveAddress, const char *

pcBuffer, int

Parameter

hHandle

nSlaveAddress

pcBuffer

nBufferLen

Ruckgabewert

nBuf f er Len) ;

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

Slave-Adresse des 12C Partners. Die Slave-Address kann eine sog.
7 oder 10-Bit Adresse darstellen (siehe Anhang B, Adressierung
auf dem I2C Bus ).

Byte-Puffer, der die vom I2C Partner empfangenen Daten,
aufnehmen soll.

Anzahl der Bytes, die gelesen werden sollen.

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Liest Daten von einem I2C Partner. Der Anwender mufB einen korrekten Aufbau des
Datenpuffers und der Adresse des 12C Partners sicherstellen.

Das R/W-Bit der Slave-Adresse muss vom Anwender nicht explizit gesetzt werden.

Siehe auch

I2CWrite
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I2CWrite

I2CWrite — Schreibt Daten zu einem I2C Partner.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int 12CWite(int hHandl e, unsigned short nSlaveAddress, const char *
pcBuf fer, int nBufferlLen);

Parameter

hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

nSlaveAddress Slave-Adresse des I2C Partners. Die Slave-Address kann eine sog.
7 oder 10-Bit Adresse darstellen (siehe Anhang B, Adressierung
auf dem I2C Bus ).

pcBuffer Byte-Puffer mit den Daten, die an den I2C Partner gesendet werden
sollen.
nBufferLen Anzahl von Datenbytes, die gelesen werden sollen.
Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Schreibt Daten zu einem I2C Partner. Der Anwender muB einen korrekten Aufbau
des Datenpuffers und der Adresse des 12C Partners sicherstellen.

Das R/W-Bit der Slave-Adresse muss vom Anwender nicht explizit gesetzt werden.

Siehe auch

I2CRead
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I2CSequence

I2CSequence — Schreibt eine beliebige Folge von I12C Schreib- und Lese-Kommandos
als Sequenz zu einem I12C Partner.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

i nt | 2CSequence(i nt
nNunber Of Byt esToWi t e,
i nt

Parameter

hHandle

pcWriteBuffer

* pnNunber Of Byt esRead,

hHandl e,
char *
i nt

const char * pcWiteBuffer, i nt
pcReadBuffer, int nNumber Of Byt esToRead,
* pnByt eNunber Last Error);

Gliltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

Zeichenfolgepuffer, der die Kommandos enthalt, die
zum AnaGate I2C gesendet werden. Die einzelnen
Kommandos werden hintereinander in diesen Puffer
abgelegt.

Der Aufbau eines Lesekommandos ist dabei wie folgt
definiert:

Aufbau eines Lesekommandos flir I2CSequence

Beschreibung

Slave Adresse im 7- bzw. 10-bit
Format, wobei das R/W Bit explizit
auf 1 gesetzt werden muss.

Bit 0-14: Anzahl der Datenbytes,

Lesekommando
2 Bytes (LSB,MSB)

2 Bytes (LSB,MSB)

die vom I2C Partner gelesen
werden sollen. Die erfolgreich
gelesenen Daten werden im

Zeichenfolgepuffer pcReadBuf f er

zurlickgeliefert.

Bit 15: Ist dieses Bit gesetzt, wird
am Ende des Lesekommandos kein
Stop-Bit an den Slave gesendet.

Der Aufbau eines Schreibkommandos ist dabei wie folgt
definiert:

Aufbau eines Schreibkommandos fir I2CSequence

Schreibkommandd@eschreibung

2 Bytes (LSB,MSB) |Slave Adresse im 7- bzw. 10-bit
Format, wobei das R/W Bit explizit
auf 0 gesetzt werden muss.
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nNumberOfBytesToWrite

pcReadBuffer

nNumberOfBytesRead
pnNumberOfBytesRead

pnByteNumberLastError

Ruckgabewert

Schreibkommand

d@eschreibung

2 Bytes (LSB,MSB)

Bit 0-14: Anzahl der folgenden
Datenbytes, die zum I2C Partner
geschrieben werden sollen (N).

Bit 15: Ist dieses Bit gesetzt, wird
am Ende des Schreibkommandos
kein Stop-Bit an den Slave
gesendet.

N Bytes

Datenbytes.

Lange des pcWriteBuffers

Zeichenfolgepuffer,

der die empfangenen Daten, die

vom I2C Partner gesendet werden, aufnehmen soll.

Hierbei

werden die vom I2C Partner empfangenen

Daten hintereinander abgelegt (zuerst die Daten des

1. Lesekommandos

, direkt danach die Daten des 2.

Lesekommandos, etc.)

Lange des Zeichenfolgepuffers, der die empfangenen
Daten aufnehmen soll.

Anzahl tatsachlich gelesener Bytes, die vom I12C Partner

empfangen wurden.

Der Byte-Offset im

Zeichenfolgepuffer pcWi t eBuf f er,

der einen Fehler erzeugt hat.

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Der Anwender muB einen korrekten Aufbau des Datenpuffers und der Adresse des

I2C Partners sicherstellen.
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I2CReadDigital

I2CReadDigital — Liest die aktuellen Werte der digitale Ein-/Ausgabe-Register der
AnaGate Hardware zurick.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int |12CReadDigital (int hHandl e, unsigned long * pnlnputBits, unsigned
long * pnQutputBits);

Parameter
hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.
pnInputBits Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen

Eingdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Eingangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

pnOutputBits  Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Ausgdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Ausgangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse flir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die aktuellen Zustande der digitalen Eingdnge und Ausgange kénnen mit der
Funktion | 2CReadDi gi t al ermittelt werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das die digitale I0s setzt und zurickliest.

#i ncl ude <AnaGateDl || 2C. h>
int nmain()
{
int hHandl e = O;
int nRC = 0;
unsi gned | ong nl nputs;
unsi gned | ong nQut puts = 0x03;

int nRC = | 2COpenDevi ce( &Handl e, 400000, "192.168.0.254", 5000);

if ( NRC==10)

{
/1 set the digital output register (PINO and PIN 1 to H CH val ue)
nRC = | 2CWiteDigital ( hHandl e, nQutputs );
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/1 read all input and output registers
nRC = | 2CReadDi gi tal ( hHandl e, &nl nputs, &nQutputs );

CANCI oseDevi ce( hHandl e) ;
}

return O;

}

Siehe auch

I2CWriteDigital
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I2CWriteDigital

I2CWriteDigital — Setzt das digitale Ausgabe-Register der AnaGate-Hardware auf
einen neuen Wert.

Syntax

int 12CWiteDigital (int hHandl e, unsigned | ong nQutputBits);
Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von

| 2COpenDevi ce.
nOutputBits Neuer Wert des Registers mit den digitalen Ausgéngen. Dabei

entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen Ausgéngen und Bit 4 bis
Bit 31 sind reserviert und auf 0 zu setzen.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse fiir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgénge.

Die digitalen Ausgange kdénnen mit der Funktion |12CWiteDigital verandert
werden.

Ein Programmier-Beispiel zum Lesen/Schreiben der IO ist bei der Beschreibung von
| 2CReadDi gi t al zu finden.

Siehe auch

I2CReadDigital
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I2CErrorMessage

I2CErrorMessage — Gibt eine textuelle Beschreibung eines Rlckgabewertes aus
einer API-Funktion zurlck.

Syntax

#include <AnaGateDIICAN.h>

int [2CErrorMessage(int nRet Code, char * pcMessage, int nMessagelen);

Parameter

nRetCode Error-Code, dessen Fehlerbeschreibung ermittelt werden soll.
pcMessage Datenpuffer, der die Fehlerbeschreibung aufnehmen soll.

nMessagelen GroBe des Ubergebenen Datenpuffers in Byte.

Ruckgabewert

Tatsachliche GroBe der zurlickgegebenen Beschreibung in Byte.

Beschreibung

Gibt eine textuelle Beschreibung des Uibergebenen Riickgabewertes zurlick (siehe
auch Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ). Ist der Ziel-Datenpuffer
nicht groB genug, um den Fehlertext aufzunehmen, wird der Text auf die angegebene
PuffergroBe geklirzt. Alle Fehlertexte sind in englischer Sprache.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel in C/C++.

int nRC

char cBuffer[200];

int nRC

/[/... call a APl function here

| 2CErr or Message(nRC, cBuffer, 200);

std::cout << "Fehler: " << cBuffer << std::endl;
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I2CReadEEPROM

I2CReadEEPROM — Liest Daten von einem EEPROM am I2C-Bus.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int |2CReadEEPROM i nt hHandl e, unsigned short nSubAddress, unsigned

int nOfset,
ncf f set Format ) ;

Parameter

hHandle

nSubAddress

nOffset

pcBuffer

nBufferLen

nOffsetFormat

const char * pcBuffer, int nBufferLen, wunsigned int

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

Subadresse des EEPROMs, mit dem kommuniziert werden soll. Die
glltigen Werte flr die nSubAddr ess werden von der Einstellung
des Parameters nOf f set For mat (Bit 8-10) beeinfluBt. Werden von
dem EEPROM-Typ Bits der Chip Enable Address zur Adressierung
des internen Speichers verwendet, so kénnen nur noch die frei
verfiigbaren Bits als Steuerpins fiir die Ansteuerung des Bausteins
auf der Platine genutzt werden.

e kein Bit fiir die Adressierung verwendet: 0 bis 7
o 1 Bit fUr die Adressierung verwendet: 0 bis 3

e 2 Bits fur die Adressierung verwendet: 0 bis 1

e 3 Bits fur die Adressierung verwendet: 0

Daten-Offset auf dem EEPROM, ab dem Daten gelesen werden
sollen.

Zeichenfolgepuffer, der die vom EEPROM gelesenen Daten
aufnehmen soll.

Lange des Datenpuffers.

Dieser Parameter ist als Bitfeld definiert und gibt an, wie eine
Speicheradresse auf dem EEPROM bei Schreib- und Lesezugriffen
abgebildet wird.

Die Bits 0-7 geben an, wieviele Bits im Adressbyte (bzw.
Addresswort) fur die Adressierung verwendet werden.

Die Bits 8-10 geben an, wieviele und welche der Chip Enable
Bits zusatzlich zur Adressierung des EEPROM-Speichers verwendet
werden (Tabelle C.1, ,Verwendung der Chip-Enable Bits bei 12C
EEPROMs ).
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6 Anmerkung
Die maximal adressierbare SpeichergtBe eines EEPROM

kann aus der Summe aller Adressbits berechnet werden.
So bendtigt z.B. ein M24C08 acht Bits des Adressbytes
und 1 zusatzliches Bit. Damit kénnen Uber die 9 Bits
ingesamt 512 Bytes adressiert werden.

Ruckgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Die | 2CReadEEPROM liest Daten von einem seriellen 12C-EEPROM.

Der Zugriff auf eine Speicheradresse auf einem I2C-EEPROM wird prinzipell Gber eine
normale Schreib bzw. Leseanforderung auf dem I2C-Bus realisiert. Somit mussen
bei einem Lesezugriff nur die passende Slave-Adresse, die Offset-Adresse auf dem
Chip und die eigentlichen Daten gesendet werden.

Die Funktionl 2CReadEEPROM setzt die Ubergebene Speicheradresse auf dem Chip
anhand der Angabe von der Subadresse und der Adressierungsvariante des
vorliegenden EEPROM-Typs korrekt um. Eine Angabe der Slave-Adresse entfallt, da
diese bereits durch die vorhandenen Parameter festgelegt ist.

Ein Programmier-Beispiel, das ein EEPROM vom Typ ST24C1024 komplett 16scht,
ist bei der Beschreibung von I12WriteEEPROM zu finden.

Siehe auch

I2CWriteEEPROM

Anhang C, Programmierung von I2C EEPROM
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1I2CWriteEEPROM

I2CWriteEEPROM — Beschreibt ein serielles EEPROM am I2C-Bus.

Syntax

#include <AnaGateDIII2C.h>

int |2CWiteEEPROMint hHandl e, unsigned short nSubAddress, unsigned

int nOfset,
ncf f set Format ) ;

Parameter

hHandle

nSubAddress

nOffset

pcBuffer
nBufferLen

nOffsetFormat

const char * pcBuffer, int nBufferLen, wunsigned int

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2C0OpenDevi ce.

Subadresse des EEPROMs, mit dem kommuniziert werden soll. Die
gultigen Werte fir die nSubAddr ess werden von der Einstellung
des Parameters nOf f set For mat (Bit 8-10) beeinfluBt. Werden von
dem EEPROM-Typ Bits der Chip Enable Address zur Adressierung
des internen Speichers verwendet, so kdnnen nur noch die frei
verfligbaren Bits als Steuerpins fir die Ansteuerung des Bausteins
auf der Platine genutzt werden.

e kein Bit fiir die Adressierung verwendet: 0 bis 7
e 1 Bit fUr die Adressierung verwendet: 0 bis 3

e 2 Bits fur die Adressierung verwendet: 0 bis 1

¢ 3 Bits fur die Adressierung verwendet: 0

Daten-Offset auf dem EEPROM, ab dem die l(bergebenen Daten
geschrieben werden soll.

Zeichenfolgepuffer mit den Daten, die geschrieben werden sollen.
Léange des Datenpuffers.

Dieser Parameter ist als Bitfeld definiert und gibt an, wie eine
Speicheradresse auf dem EEPROM bei Schreib- und Lesezugriffen
abgebildet wird.

Die Bits 0-7 geben an, wieviele Bits im Adressbyte (bzw.
Addresswort) fur die Adressierung verwendet werden.

Die Bits 8-10 geben an, wieviele und welche der Chip Enable
Bits zusatzlich zur Adressierung des EEPROM-Speichers verwendet
werden (Tabelle C.1, ,Verwendung der Chip-Enable Bits bei 12C
EEPROMs ).

Anmerkung
Die maximal adressierbare SpeichergtBe eines EEPROM

kann aus der Summe aller Adressbits berechnet werden.
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So bendtigt z.B. ein M24C08 acht Bits des Adressbytes
und 1 zusatzliches Bit. Damit kénnen Uber die 9 Bits
ingesamt 512 Bytes adressiert werden.

Rickgabewert

Die Funktion gibt im Erfolgsfall Nul | zurlick, andernfalls einen Fehlercode (Anhang A,
Rlickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Die | 2CW i t eEEPROM schreibt Daten auf ein serielles I2C-EEPROM.

Der Zugriff auf eine Speicheradresse auf einem I2C-EEPROM wird prinzipell Gber eine
normale Schreib bzw. Leseanforderung auf dem I2C-Bus realisiert. Somit muiissen bei
einem Schreibzugriff nur die passende Slave-Adresse, die Offset-Adresse auf dem
Chip und die eigentlichen Daten gesendet werden.

Die Funktionl 2CW i t eEEPROM setzt die Ubergebene Speicheradresse auf dem Chip
anhand der Angabe von der Subadresse und der Adressierungsvariante des
vorliegenden EEPROM-Typs korrekt um. Eine Angabe der Slave-Adresse entféllt, da
diese bereits durch die vorhandenen Parameter festgelegt ist.

Tipp

Beim Programmieren von EEPROM's ist zu beachten, dass der EEPROM-
Speicher in sogenannte Pages unterteilt ist, und da mit einem einzelnen
Schreibbefehl nur innerhalb einer Speicherseite programmiert werden
kann. Benutzer von | 2CW it eEEPROM mussen selbst sicherstellen, daB
sie nicht Gber Seitengrenzen hinaus schreiben. Die jeweilige GréBe einer
Speicherseite ist abhangig vom EEPROM-Typ.

Mt

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das ein EEPROM vom Typ ST24C1024
komplett I6scht.

#i ncl ude <AnaGateD | SPI. h>

int main()

{
char cBuf f er Page[ 256] ;
int hHandl e = 0;
i nt nRC = 0;

unsi gned short nSubAddress = 0; H
unsi gned i nt nCf f set For mat = 0x10| OxOF; H

int nRC = | 2COpenDevi ce( &Handl e, 400000, "192.168.0.254", 5000);
if ( nRC==0)
{

menset (cBuf f er Page, 0, 256); // clear page buffer

for (int i=0; i<512;i++)

1 2CW it eEEPROM hHandl e, nSubAddress, i*256, cBufferPage, 256, nOfsetFormat ); H

}
1 2CCl oseDevi ce( hHandl e) ;

}

return 0O;

}

E Es koénnen bis zu 4 ST24C1024 am I12C-Bus verdrahtet werden. Uber die Angabe
der Subadresse 0 liegen die Steuerpins E2 und E1 auf LOW.
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B Der ST24C1024 bendtigt 17 Adressbits zur Adressierung der 128kB. 16 Bits
werden Uber die Adressangabe des Schreibbefehls festgelegt: 16=0x0F. Das
Adressbit A16 wird Uber das EO der Chip Enable Address festgelegt, deshalb ist
der Mode 1 (E2-E1-A0) zu verwenden: 0x10.

E Die SeitengréBe eines ST24C1024 betragt 256 Byte, im vorliegenden Fall werden
alle Seiten komplett Gber eine for-Schleife programmiert.

Siehe auch

I2CReadEEPROM

Anhang C, Programmierung von I12C EEPROM
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Kapitel 7. Programmier-Beispiele

7.1. Programmiersprache C/C++

Die AnaGate Programmier-API kann sowohl unter Windows-Systemen als auch unter
X86-Linux-Systemen verwendet werden. Alle Gber die API zur Verfligung gestellten
Funktionen sind betriebssystem-unabhangig implementiert, so daB einmal erstellter
Source-Code auf beiden Betriebssystemen eingesetzt werden kann. Lediglich die
Einbindung der Bibliotheken muss auf unterschiedlich Betriebsystemen bzw. der
Einsatz von unterschiedlichen Compilern entsprechend angepasst werden.

Windows-Betriebssysteme

7.1.1.

Fir den Zugriff auf die Funktionen der API stehen fiir C/C++-Programmierer
prinzipell zwei Mdglichkeiten zur Verfligung:

e Beim direkten Zugriff auf die Bibliothek missen die Funktionen durch
vorangehenden Aufrufe der Win32-Methoden LoadLi brary und Get ProcAddr ess
bekanntgemacht werden.

e Der Zugriff kann auch alternativ Uber eine sog. Import-Bibliothek erfolgen.
Hierbei wird das Laden der DLL und der DLL-Methoden Uber die Import-Bibliothek
automatisch durchgefihrt.

Die Import-Bibliotheken fiir MS VC7 sind im Lieferumfang enthalten und kénnen
direkt verwendet werden, so lautet die Importbiblitothek von AnaGat eCAN. dI | z.B.
AnaGat eCANDI | . i b.

The import libaries for MS VC7 are included and can be used directly. The libraries
are named after their corresponding DLL's, so the name of the import library of
AnaGat eCAN. dI | is for example AnaGat eCANDI | . | i b.

In den folgenden Beispielen wird davon ausgegangen, dass die zweite Mdglichkeit
verwendet und die jeweilige Import-Bibliothek zum Beispiel-Programm gebunden
wird.

CAN Console-Anwendung C/C++ (MSVC)

Das folgende Programmierbeispiel fir C++ zeigt, wie eine Verbindung mit dem
AnaGate CAN aufgebaut wird und wie Uber eine Callback-Funktionen empfangene
CAN-Telegramme verarbeitet werden kénnen.

6 Anmerkung
Der vollstandige Quellcode des vorliegenden Beispiels ist auf der jedem

Gerat beiliegenden CD-ROM im Verzeichnispfad Sanpl es/ CAN- VC6 bzw.
Sanpl es/ CAN- VC7 zu finden.

#i ncl ude "AnaGat eDLLCAN. h"

W NAPI void MyCal |l back(int nldentifier, const char * pcBuffer, int nBuflLen, int nFlags, int nHandl e)
{

std::cout << "CAN-ID=" << nldentifier << ", Data=";

for (int i =0; i < nBufLen; i++)

{
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std::cout " Ox" << std::hex << pcBuffer[i];

}

std::cout << std::endl;

}
int main( )
int hHandl e = NULL;

/| opens AnaGate CAN duo device on port A, tineout after 1000 mil | seconds
int nRC = CANOpenDevi ce( &Handl e, FALSE, TRUE, 0, "192. 168. 2. 1", 1000) ;

if (nRC==0)

{
nRC = CANSet Cal | back( hHandl e, MyCal | back) ;
getch(); // wait for keyborad input

if (nRC==0)

nRC = CANCl oseDevi ce(hHandl e);// cl ose device
}
}

7.2. Programmiersprache Visual Basic 6

7.2.1.

Wie bereits in den einleitenden Kapiteln beschrieben, verwenden die
Bibliotheken der AnaGate-API die sog. cdecl-Aufrufkonvention bei der Ubergabe
der Funktionsparameter auf den Programm-Stack. Leider unterstitzt die
Programmiersprache Visual Basic 6 diese Aufrufkonvention generell nicht.

Um diese Einschrankung von VB6 zu umgehen, werden die Bibliothken mit den
Zugriffsfunkionen fir die AnaGate-Hardware auch in ein speziellen Version fir
die Programmierung von VB6-Anwendungen zru Verfligung gestellt. In diesen
Version wird die fir VB6 notwendige stdcall-Aufrufkonvention verwendet. Abgesehen
von der Art und Weise, wie die Parameter auf den Programm-Stack gebracht
werden, sind die VB6-Versionen der einzelnen Bibliotheken exact identisch mit den
Standardversionen.

Anmerkung
Anstatt der Bibliothek AnaGat eCAN. dl | muss die AnaGat eCANVBG6. dl |

verwendet werden.

Anstatt der Bibliothek AnaGat eSPI. dl| muss die AnaGat eSPI VB6. dl |
verwendet werden.

SPI Beispiel mit Benutzeroberflache fir VB6

Dieses einfache Programmierbeispiel fir Visual Basic 6 zeigt, wie eine Verbindung
mit dem AnaGate SPI aufgebaut wird und wie ein Befehl auf dem SPI-Bus abgesetzt
wird. Im einzelnen werden folgende Benutzeraktionen zur Verfligung gestellt:

e Auslesen der globalen Gerdteeinstellungen (z.B. Baudrate)

e AusfUhren eines einzelnen Kommandos auf dem SPI-Bus

Anmerkung
Der vollstéandige Quellcode des vorliegenden Beispiels ist auf der jedem

Gerat beiliegenden CD-ROM im Verzeichnispfad Sanpl es/ SPI-VB6 zu
finden.
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7.2.1.1. Benutzeroberflache

Abbildung 7.1. Eingabe-Formular SPI-Beispiel (VB6)

. Test Anagate SPI Library (O]
DLL ersion |Anagate SPIDLLV1.1-110
Network address I‘I 92.168.1.254 ‘ Check addrezs I
Return code
; rAC=00 50 CZ2 3C B0 3E, SERIAL=00000000
infetmation ahoLt Hiwersion=10104, Si/-ersion=10104
B audrate=5000000, Siglevel=High impedance
Wusvoltage=+2.3Y, ClockMode=CPHA=0 und CPOL=0
|0 Input=00, |0 Dutput=00
Baud rate IBEIEIDDDD A Vaoltage |+3_3\; j
Signal Level R - Clock mode ICPHA=U und CPOL=0 j
SPI command 0x05 Fleaze enter only hex digits
[every bwo digits separated with
ablank), e.g. 05 1F FF
Result
Execute command |
Exit |

Dialogfelder
Network address

Check address

Baud rate

Signal Level

Aux. Voltage
Clock mode

SPI command

Execute
command

Netzwerk-Adresse, unter der das Anagate SPI zu erreichen ist.

Stellt eine Verbindung zu dem AnaGate SPI unter der
angegebenen Netzwerkadresse her und liest anschliesend
verschiedene Gerateinformationen bzw. Gerateeinstellungen
zurick.

Baudrate, mit der gearbeitet werden soll. Werte kdnnen

individuell eingestellt werden.
Gibt den Pegelwert flr SPI Signale an.

Gibt die Ausgangsspannung flr die Hilfsspannungsversorgung
an.

Gibt die Phase und die Polaritdt der Clock-Leitung fir die
Datenlubertragung an.

SPI-Befehlsfolge, die an den angeschlossenen SPI-Baustein
gesendet werden soll. Die Eingabe muss hexadezimal erfolgen,
jedes einzelne Byte durch ein Leerzeichen getrennt (z.B. "05 1F
3A").

Fahrt ein SPI-Kommando aus und schreibt das Ergebnis in das
Dialogfeld Result. Es ist zu beachten, dass der SPI Bus als
solcher vollduplex betrieben wird, d.h. dass beim Schreiben
gleichzeitig gelesen wird. Aus diesem Grund muB die Anzahl
der geschriebenen Bytes mindestens so groB sein, wie die
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Anzahl der Bytes, die gelesen werden sollen. Gegebenfalls ist der
Schreibpuffer mit entsprechend mit Dummy-Daten aufzufillen.

Beispiel: Auf einem M25P80 ist das Kommando Read Status
Register durch die Bytefolge 0x05 festgelegt. Als Ergebnis wird
das Status Register als einzelnes Byte (8 Bit) zurlickgeliefert .

7.2.1.2. Ermittlung der globalen Geréate-Einstellungen

Alle SPI-Funktionen der AnaGate-API sind in der Datei AnaGat eSPI . bas bereits
deklariert und kdénnen sofort verwendet werden. Der nachfolgende Dateiauschnitt
beinhaltet die Deklarationen von den verwendeten Funktionen aus der API.

Publ i ¢ Decl are Function SPI OpenDevi ce Lib "AnaGat eSPl VB6" _
Alias "_SPl OpenDevi ce@?2" (ByRef Handle As Long, _
ByVal TCPAddress As String, _
ByVal Tinmeout As Long) As Long

Publ i c Decl are Function SPIC oseDevice Lib "AnaGateSPl VB6"

Alias "_SPI O oseDevi ce@" (ByVal Handle As Long) As Long

Public Declare Function SPI Get d obals Lib "AnaGat eSPI VB6" _
Alias "_SPl Get d obal s@0" (ByVal hHandl e As Long, _
ByRef nBaudrate As Long, _
ByRef SigLevel As Byte, _
ByRef nAuxVol tage As Byte, _

ByRef nCl ockMbde As Byte) As Long

Die Eventprozedur bt nCheckAddress_d i ck wird beim Klicken des Buttons mit der
Aufschrift Check Address aufgerufen.

Private Sub bt nCheckAddress_Click()
DimnRC As Long, Data As String, sText As String, | As Long

nRC = SPI OpenDevi ce( hHandl e, Me. | PAddr esse. Text, 2000) Ei
If nRC <> 0 Then
Me. | bl Error Msg. Caption = "Fehler bei SPIOpenDevice: " & GetError Msg(nRC)

El se
Me. | bl Error Msg. Capti on = Get Anagat el nf o( hHandl e)
End |f
nRC = SPI C oseDevi ce(hHandl e) B
End Sub

E Uber einen Aufruf von SPI OpenDevi ce wird eine Netzwerkverbindung zum Gerat
aufgebaut. Schlagt der Verbindungsaufbau fehl, so wird Uber die Funktion
Get Err or Msg eine Fehlerbeschreibung anhand es Return-Codes ermittelt.

B Die Verbindung zum Gerat wird mit SPI d oseDevi ce geschlossen.

Das Auslesen der Gerateinformationen und die textuelle Aufbereitung dieser Daten
erfolgt Uber die Funktion Get Anagat el nf o.

Private Function Get Anagat el nfo(hHandl e As Long) As String
Dim nRC As Long, sText As String
Di m nBaudrate As Long, nSiglLevel As Byte, nAuxVoltage As Byte, nCl ockMbde As Byte
Di m nDi gi tal Qut put As Long, nDigitallnput As Long

nRC = SPI Get @ obal s(hHandl e, nBaudrate, nSigLevel, nAuxVoltage, nC ockMde)
If (nRC = 0) Then
sText = sText & "Baudrate=" & CStr(nBaudrate) & ", Siglevel ="
Sel ect Case nSigLevel
Case 1: sText = sText & "+5.0V"
Case 2: sText = sText & "+3.3V"
Case 3: sText = sText & "+2.5V"
Case El se: sText = sText & "Hi gh inpedance"
End Sel ect
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sText = sText & vbCrLf & "AuxVoltage="
Sel ect Case nAux\Vol t age
Case 1: sText = sText & "+2.5V"
Case El se: sText = sText & "+3.3V"
End Sel ect
sText = sText & ", Cl ockMde="
Sel ect Case nd ockMde
Case 1: sText sText & "CPHA=0 und CPOL=1"
Case 2: sText sText & "CPHA=1 und CPOL=0"
Case 3: sText sText & "CPHA=1 und CPOL=1"
Case El se: sText = sText & "CPHA=0 und CPOL=0"
End Sel ect
El se
sText = sText & "Fehler bei SPIGetd obals: " & GetErrorMsg(nRC) & vbCrlLf
End | f
Get Anagat el nfo = sText
End Function

7.2.1.3. Ausfiuhren eines Kommandos auf dem SPI-Bus

Das AnaGate SPI ist in der Lage beliebige Kommandofolgen auf den angeschlossenen
SPI-Bus zu schreiben. Zum Schreiben und Lesen von Daten auf PC-Seite wird
lediglich die Funktion SPI Dat aReq benétigt.

Publ i c Declare Function SPl DataReq Lib "AnaGat eSPl VB6" Alias "_SPl Dat aReq@0" (ByVal hHandl e As Long,
ByVal |pBufferWite As Any, _
ByVal nBufferWitelLen As Long, _
ByVal | pBufferRead As Any, _
ByVal nBufferReadl Len As Long) As Long

Die Eventprozedur bt nStart _d i ck wird beim Klicken des Buttons mit der Aufschrift
Execute command aufgerufen.

Private Sub btnStart_Click()
Dim nRC As Long, sText As String, | As |Integer, sByteText As String
Di m nBaudrate As Long, nSiglLevel As Byte, nAuxVoltage As Byte, nCl ockMdde As Byte
Di m nBuf ferWiteLen As Long, nBufferReadLen As Long
DimarrWite(l To 255) As Byte, arrRead(1l To 255) As Byte

nRC = SPI OpenDevi ce( hHandl e, Me. | PAddr esse. Text, 2000)
If nRC <> 0 Then
sText = "Fehl er bei SPlI OpenDevice: " & GetErrorMsg(nRC)

El se
nBaudrat e = CLng(Me. t xt Baudr at e)
nSi gLevel = CLng(Me. cnbSi gLevel . Li st ndex)

nAuxVol t age = CLng( Me. cnmbAuxVol t age. Li st | ndex)
nCl ockMbde = CLng(Me. cnbCl ockMode. Li st | ndex)
nRC = SPI Set @ obal s(hHandl e, nBaudrate, nSiglLevel, nAuxVoltage, nCl ockMdde) H

If nRC <> 0 Then

sText = sText & "Fehler bei SPISetd obals: " & GetErrorMg(nRC) & vbCrlLf
End | f
Me. | bl Devi cel nf o. Capti on = Get Anagat el nf o( hHandl e)

nBuf ferWiteLen = Get Command(arrWite) H
nBuf f er ReadLen = nBufferWitelLen

nRC = SPI Dat aReq(hHandl e, VarPtr(arrWite(1)), nBufferWiteLen,

Var Ptr(arrRead(1)), nBufferReadLen) H
If nRC = 0 Then
For | = 1 To nBufferReadlLen
sByteText = sByteText & "O0x" & ToHex(arrRead(l)) & " "

Next |

Me. t xt Buf f er Read = sByt eText

sText = sText & "SPIDataReq OK: " & vbCrlLf
El se

sText = sText & "Fehler bei SPIDataReq: " & GetErrorMsg(nRC) & vbCrlLf
End |f

nRC = SPI Cl oseDevi ce( hHandl e)
End | f
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‘ End Sub

E Uber einen Aufruf von SPI Set G obal s werden die globalen Einstellung am Gerat
vorgenommen. Die Parameterwerte werden den entsprechenden Eingabefeldern
des Dialogs entnommen.

H Die Funktion Get Conmand wandelt das SPI-Kommando, das Uber die Oberflache
als Text eingegeben wurde, in ein Bytearray um.

B Uber die Funktion SPI Dat aReq wird ein Befehl auf dem SPI-Bus abgesetzt. Das
Bytearray arrWite enthalt das SPI-Kommando und im Feld arr Read sind im
Erfolgsfall die zurliickgelieferten Daten abgelegt. Fir beide Parameter muss die
FeldgroBe angegeben werden. Es sei hier bemerkt, dass die Funktion keine
Plausibiltat der Befehlsfolge durchfihrt. Der Anwender muss in jedem Fall auch
genugend Speicherplatz flr die zuriickgelieferten Daten bereitstellen.

Um die Daten im Schreib- bzw. Empfangspuffer bequem verarbeiten zu kénnen,
wurde jeweils ein Bytearray als VB6-Datentyp gewdhlt. Damit dies funktioniert,
muss an die DLL-Funktion die tatsachliche Speicheradresse der Felddaten
Ubergeben werden. Dies wird durch die Anwendung der Funktion Var Ptr auf
das erste Feldelement erreicht.

7.3. Programmiersprache VB.NET

7.3.1.

Selbstverstandlich kénnen die Funktionen der AnaGate-API auch mit .NET-
Programmiersprachen verwendet werden. In diesem Fall missen die verwendeten
Funktionen lediglich korrekt deklariert werden. Die Deklaration ansich kann
prinzipiell in einer beliebigen .NET-Sprache erfolgen. Das Laden und Entladen der
DLL erfolgt automatisch durch das .NET-Framework.

CAN Console-Anwendung VB.NET

Das folgende Programmierbeispiel fir VB.NET zeigt, wie eine Verbindung mit dem
AnaGate CAN aufgebaut wird und wie Uber eine Callback-Funktionen empfangene
CAN-Telegramme verarbeitet werden kdénnen.

Decl are Function CANOpenDevice Lib "AnaGat eCAN' (ByRef Handle As Int32, _
ByVal ConfirnmData As Int32, _
ByVal MnitorOn As Int32, _
ByVal PortNunber As Int32, _
ByVal TCPAddress As String, _
ByVal Tineout As Int32) As |nt32
Decl are Function CANC oseDevice Lib "AnaGateCAN' (ByVal Handle As Int32) As Int32
Publ i c Del egate Sub CAN CALLBACK(ByVal |ID As Int32, ByVal Buffer As IntPtr, _
ByVal Bufferlen As Int32, ByVal Flags as Int32, _
ByVal Handl e as |nt32)
Decl are Function CANSet Cal | back Li b "AnaGateCAN' (ByVal Handle As Int32, _
ByVal MyCB As CAN_CALLBACK) As | nt32

Sub CANCal | back( ByVal ID As Int32, ByVal Buffer As IntPtr, ByVal Bufferlen As Int32, _
ByVal Flags as Int32, ByVal Handle as |nt32)
Di m Bytes as Byte(8)

System Runti me. | nt er opServi ces. Marshal . Copy(Buffer, Bytes, 0, Bufferlen )
Consol e. Qut. Wite( "CAN-ID=" )
Consol e. Qut. Wite( ID)
Consol e. Qut . Wite( ", Data=" )
For | As Integer = 0 To BufferLen - 1
Consol e. Qut. Wite( Bytes(l) )
Next

End Sub

Function Mai n(ByVal CndArgs() As String) As |nteger
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' Opens the single CAN port of a AnaGate CAN

dim RC as Int32 = CANOpenDevi ce(Handl e, 0, 1, 400, 0O, "192.168.2.1", 1000)

If RC =0 Then
CANSet Cal | back( Handl e, AddressOf CANCal | back )

end If

If RC =0 Then
CANCI oseDevi ce( Handl e )

end if

end Function

7.3.2. SPI Console-Anwendung VB.NET

Das folgende Programmierbeispiel fir VB.NET zeigt, wie eine Verbindung mit dem
AnaGate SPI aufgebaut wird und Daten auf den SPI-Bus gesendet bzw. empfangen

werden.
Anmerkung
Der vollstéandige Quellcode des vorliegenden Beispiels ist auf der jedem
Gerat beiliegenden CD-ROM im Verzeichnispfad Sanpl es/ SPI - VB. NET zu
finden.

Sub Mai n()

Di m hHandl e As | nt32, nlndex As |nteger

Di m Buf ferWite(100) As Byte, BufferRead(100) As Byte
Di m nBaudrate As Int32 = 5000000 ' 500kBit

Di m nSi gLevel As Byte = 2 ' +3.3V for the signals.

Di m nAuxVol tage As Byte = 0 ' support voltage is +3.3V.
Di m nCl ockMbde As Byte = 3 ' CPHA=1 and CPOL=1.

Di m nRC = SPI OpenDevi ce(hHandl e, "192. 168. 1. 254", 5000) H
If nRC <> 0 Then
Consol e. WiteLine("Error SPl OpenDevice: " & GetErrorMsg(nRC) & vbCrlLf)

El se
nRC = SPI Set d obal s( hHandl e, nBaudrate, nSigLevel, nAuxVoltage, nC ockMbde) H
nRC = SPI Get d obal s(hHandl e, nBaudrate, nSigLevel, nAuxVoltage, nC ockMbde)
For nlndex = 0 To 100 ' init buffers with sone data
Buf fer Wite(nlndex) = 69
Buf f er Read( nl ndex) = 96
Next nl ndex

Buf ferWite(0)
BufferWite(1)

5* 16 ' 0x50
5* 16 ' 0x50

READ STATUS ( M25P80)
READ STATUS ( M25P80)

nRC = SPI Dat aReq( hHandl e, BufferWite, 2, BufferRead, 2) H
If nRC <> 0 Then
Consol e. WiteLine("Error SPIDatReg: " & GetErrorMg(nRC) & vbCrLf)

El se
Consol e. Wite("Result: DATAREQ')
For nindex = 0 To 1 ' init buffers with sone data
Consol e. Wi te(BufferRead(nl ndex) & " ")
Next
Consol e. Wi teLi ne()
End |f

SPI Cl oseDevi ce(hHandl e) E
End | f
End Sub

B Uber einen Aufruf von SPI OpenDevi ce wird eine Netzwerkverbindung zum Geréat
aufgebaut. Schlagt der Verbindungsaufbau fehl, so wird Uber die Funktion
Get Err or Msg eine Fehlerbeschreibung anhand es Return-Codes ermittelt.
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B SPl Set d obal s setzt die globalen Einstellungen auf dem Gerat (Baudrate,
Signalspannung, Hilfspannung, Clock-Modus).

E Mit SPI Dat aReq werden Daten zum SPI-Bus gesendet. Die zuriickgelesenen
Daten werden im Empfangsbuffer zur Verfliigung gestellt, wenn die Funktion
erfolgreich abgearbeitet wurde.

B Die Verbindung zum Gerat wird mit SPI O oseDevi ce geschlossen.

Die einzelnen Funktionen der Programmier-API sind Uber einen ensprechenden
Wrapper-Modul definiert. Folgend ein Auszug des Wrapper-Moduls, das
Deklarationen fir alle vorhandenen Funktionen der API beinhaltet und auf der dem
Gerat beiliegenden CD-Rom im Sample-Bereich zur Verfligung gestellt wird.

I nports System Runtine. | nteropServices

Nanespace Anal ytica. AnaGat e
Publ i ¢ Modul e AnaGat eAPI

Decl are Function SPlI OpenDevice Lib "AnaGateSPl" (ByRef Handle As Int32, _
ByVal TCPAddress As String, _
ByVal Tinmeout As Int32) As Int32

Decl are Function SPICl oseDevice Lib "AnaGateSPl" (ByVal Handle As Int32) As Int32

Decl are Function SPlISetd obals Lib "AnaGateSPl" (ByVal Handle As Int32, _
ByVal Baudrate As Int32, _
ByVal SiglLevel As Byte, _
ByVal AuxVoltage As byte, _
ByVal C ockMbde As byte) As Int32

Decl are Function SPI Getd obals Lib "AnaGateSPl" (ByVal Handle As Int32, _
ByRef Baudrate As Int32, _
ByRef SiglLevel As Byte, _
ByRef AuxVoltage As Byte, _
ByRef C ockMbde As Byte) As Int32

Decl are Function SPlIDataReq Lib "AnaGateSPlI" (ByVal Handle As Int32, _
<Mar shal As( UnnanagedType. LPArray) > ByVal BufferWite() As Byte, _
ByVal BufferWitelLen As Int32, _
<Mar shal As( UnnanagedType. LPArray) > ByVal BufferRead() As Byte, _
ByVal BufferReadLen As Int32) As Int32

Decl are Function SPlIErrorMessage Lib "AnaGateSPl" (ByVal RC As Int32, _
ByVal Buffer As IntPtr, _
ByVal Bufferlen As Int32) As Int32
End Modul e
End Nanespace
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Kapitel 8. Die LUA-Skripting-
Schnittstelle der AnaGate-Serie

’ .

%

LUA [http://www.lua.org] (portugiesisch flir Mond) ist eine imperative
und erweiterbare Skriptsprache zum Einbinden in Programme, um
diese leichter weiterentwickeln und warten zu konnen. Eine der
besonderen Eigenschaften von LUA ist die geringe GréBe des
kompilierten Skript-Interpreters. LUA wurde 1993 von der Computer
Graphics Technology Group der Papstlichen Katholischen Universitat
von Rio de Janeiro in Brasilien entwickelt und ist freie Software ...

... Insbesondere die geringe GréBe von 120 KB, die Erweiterbarkeit
und die hohe Geschwindigkeit verglichen mit anderen Skriptsprachen
Uberzeugen viele Entwickler davon, LUA einzusetzen.

—Wikipedia, LUA

Um mit der Skriptspache LUA einfache Programmieraufgaben mit den
Modellen der AnaGate-Serie l6sen zu kdénnen, wurde der LUA-Interpreter, um
zusatzliche Funktionen zur Ansteuerung der verschiedenen Gerate erweitert. Diese
Zusatzfunktionen sind im Detail nachfolgend dokumentiert und lehnen sich stark an
die Bibliotheksfunktionen der AnaGate API an.

Quelltextdateien flir LUA (kurz Skripte) werden auf dem PC unter Windows oder
Linux in einem herkdmmlichen Text-Editor erstellt bzw. bearbeitet. Anschliesend wird
das fertige Skript Uber die Eingabeaufforderung (bzw. command-shell) mit einem
kostenlosen LUA-Interpreter ausgefihrt. Dabei steht die gesamte Funktionalitat
der Skriptsprache LUA mit Funktions-Erweiterungen zur Programmierung der
unterschiedlichen AnaGate-Hardware zur Verfligung.

Die Skriptsprache LUA eignet sich durch ihre geringe LaufzeitgréBe und der guten
Ausflihrungsgeschwindigkeit auch hervorragend fir den Einsatz auf eingebetteten
Systemen. Der LUA-Interpreter wurde deshalb in die Gerate-Firmware der AnaGate
Hardware! integriert, so daB erstellte Skripte nicht nur auf dem PC, sondern auch
direkt auf dem Gerat ausgeflihrt werden kénnen.

6 Anmerkung
Interessierten seien die beiden englischen Standardwerke LUA Reference

Manual ([LuaRef2006-EN]) und Programming in Lua ([LuaProg2006-
EN]) als gedruckte Nachschlagewerke empfohlen. Das letztgenannte
Paperback kann auch in einer deutschen Ubersetzung Programmieren
in Lua ([LuaProg2006-DE]) bezogen werden. Das Reference Manual

Yhur bei den Modellen AnaGate CAN uno, AnaGate CAN duo, AnaGate CAN quattro, AnaGate CAN USB und AnaGate
Universal Programmer
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steht auch als Online-Version unter Lua.org [http://www.lua.org] zur
Verfigung.

8.1. Skriptdateien erstellen

Die Erstellung und Bearbeitung von Skripten flir die Skriptsprache LUA ist
denkbar einfach und kann Uber einen herkdmmlichen Texteditor erfolgen. Unter
Windowsbetriebssystem sind z.B. Notepad oder Wordpad geeignet, unter Linux etwa
vi oder dhnliche.

Mittlerweile sind auch verschiedene teilweise kostenlose Editoren mit integriertem
Syntax-Highlighting fiir LUA verfligbar, die eine Erleichterung beim Programmieren
verschaffen.

Abbildung 8.1. Bearbeiten von LUA-Skript im Texteditor

u' *Y:\Tools\AnaGate\Tools\NLUA\Get_Serial.lua - Note pad++ g@]g|
Datei EBearbeiten Suchen Ansicht  Kodierung  Sprachen Einste gen  Makro  Ausfilhren  TextFX Erweiterungen Fenster 7 k3

cEEHB R GEE| 4 MDD i @z EBE = |E|LJ L) [i#] E AV E gV
[= Get_Serial lua l

1 ffunction printf(...) ~

2 jo.urite{string.format{...}):

3 do.flush{)

4 end ;

5

[ function maind}

7 E nRC, nHandle = L3 _CANOpenDevice{ false, true, 0, "152.165.1.254", ¥

g [ if {nRC ~= 0} then

a errortext = L3 _CMNErrorMessage(nRC):

10 printf{ ":=\n",errorcext) ;

11 return;

1z 5 end;

13 printf{"Connected to 192.165.1.254%n") ;

14 nRe, SWVersion, HWWersion, Serial, MiCiddress, DeviceID, DeriwvatelIDl = L35 Devicelnfo{nHandle);

15

16 printf{ "™\ nl have successfully retrieved the current serial and MAC:\n"});

17 printf{"SN=%02% ",Serial[4]):

15 printfi{"s02% " ,Serial[3]):

19 printf{"s02% " ,Serial[2]):

20 printf{"s02% " ,Serial[1]):

z1 printf{™n"y;

Z2

23 printf{"MLC=") ;

24 = for i=1, table.getn{MiCiddress) ., do

55 printf{"s02% ", MACAddress[i]l)»

26 5 end;

27 printf{"n"y;

Z8

z9 L3 _Sleep( ¥

30 L5 CANCloselevice{nHandle) ;

31 —end;

32 3
< >
Lua source File 800 chars 832 bytes 33 lines Ln:1 Col:1 Sel:0{0bytes)in 0 ranges LRI ARSI NS

Sobald ein Skript fertiggestellt ist, kann es direkt wie im folgenden beschrieben auf
dem PC ausgefuhrt und getestet werden.

8.2. Skriptdateien auf einem PC ausfuhren

Damit LUA Skripte auf dem PC ausgefiihrt werden kénnen, muss eine aktuelle Version
des LUA-Interpreters auf dem PC verfligbar sein.
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Auf der dem Gerat beiliegenden CD-ROM wird ein modifizierter LUA-Interpreter
zur Verfigung gestellt, der auch die spezifischen Funktionserweiterungen fir
die AnaGate-Produkte beinhaltet. Dieser Interpreter besteht aus der einzelnen
ausfuhrbaren Datei LUA. exe und ist auf der CD-Rom im Verzeichnis LUA zu finden.

Tipp

Eine aktuelle Version der LUA. exe kann jederzeit Gber den Supportbereich
der Produkthomepage [http://www.anagate.de/support/download.htm]
kostenlos abgerufen werden.

M

Ausser der Programmdatei LUA exe werden auf dem PC keine zusatzlichen
Programmdateien bendtigt, so daB nur eine einzelne Datei auf die Computer-
Festplatte (Fileserver, USB-Stick,...) kopiert werden muB.

Ausgeflihrt wird eine zuvor erstellte Skriptdatei tiber die Kommondozeilen-Eingabe.
Dabei muB der Name der Skriptdatei als Programmparameter angegeben werden.

Im folgenden zeigt ein Beispiel, wie die Skriptdatei get _seri al . | ua in der Windows-
Kommandozeilen-Eingabe gestartet wird.

T:\ Tool s\ LUASLUA. exe Get _Serial.lua K

Connected to 192.168.1.254 H

I have successfully retrieved the current serial and MAC
SN=01 02 02 1D

MAC=00 50 C2 3C B2 1D

T:\ Tool s\ LUA>

E0 Der Name der auszufihrenden Skriptdatei muB3 dem Interpreter als Parameter
Ubergeben werden.

H Die Seriennummer und MAC-Adresse eines Gerates mit IP-Addresse
192. 168. 1. 254 wird ermittelt und lGber die Standardausgabe ausgegeben.

8.3. Skriptdateien auf der AnaGate-Hardware
ausfihren

Wie bereits bei der Einleitung zum Thema Programmierung mit LUA erwahnt, besteht
die Mdglichkeit, eigene Programm-Skripte Uber einen vorhandenen LUA-Skript-
Interpreter auf der AnaGate-Hardware lokal auszufiihren.

Das Laden bzw. Ausfihren der Skriptdateien erfolgt Uber das HTTP-Interface des
jeweiligen Gerétes und ist in der Anwendung leicht verstandlich. Einen Uberblick
Uber die Schnittstelle wird im folgenden am Beispiele eines AnaGate CAN uno
demonstriert.
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Abbildung 8.2. HTTP-Interface, LUA-Einstellungen

£ Lua - Mozilla Firefox

Datei Bearbeiten Ansicht  Chronik  Lesezeichen Extras  Hilfe

6 hd c {at % http:/i10.1.2,225 index. caiPsite=luafname=Get_Serialaction=start - '.l— V.

#x1ua * AnaGate

ﬁ AnaGate CAN uno Lua settings

To add a lua script select the scriptfile and press the upload button.

A

Anatate CAN uno . ; . ; ; ;
Remarks: Use only scripts which are compatible with this equipment!
IP Settings

CAM Settings

W— [ Durchsuchen.. H Upload H Clear ]
Firmware

Lua Running script

Copsrioht Get:_Serial lua

Available scripts

CAN_Basiclua | Delete Eoot
Get_Seriallua | Delete Eoot
Script
output

Wersion: 1.0.5
Script:fluafGet_Serial.lua
Connected to localhost

I have successfully retrieved the current serial and MAC:
SW=01 02 02 1D
MaC=00 50 C2 3C B2 1D b

Error output

Copyright 2008-2010 Analytica GmbH, wyrw.anagate.de, Stand: Aug 4 2010

7% | Fertig

Durchsuchen.. Offnet einen Dateiauswahl-Dialog fiir die Auswahl der LUA-
Skriptdatei, die auf das Gerat geladen werden soll.

Upload Ladt die ausgewahlte Skriptdatei auf das Gerat.
Clear Setzt die aktuelle Dateiauswahl zuriick.
Boot script Skriptdatei, die beim Gerate-Hochlauf gestartet wird. Uber

die Schaltflache Delete kann das Boot-Skript deaktiviert
werden. Es kann jeweils nur ein Boot-Skript definiert werden.

Running script Zeigt das aktuell ausgefiihrte Skript an. Uber die Schaltflache
Stop kann die Ausfiihrung abgebrochen werden.

Available scripts Zeigt alle aktuell auf dem Gerat verfugbaren Skripte an.

Der Start eines Skripts erfolgt Gber die Schaltfache Start.
Uber die Schaltfliche Delete kann ein Skript vom Geréat
geléscht werden und Gber Boot wird das entsprechend Skript
als Boot-Skript definiert.

script output area In diesem Ausgabebereich wird die Standardausgabe
(stdout) des aktuell ausgefiihrten Skripts angezeigt. Uber die
Schaltflache Clear kann der Textbereich geldéscht werden.
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error output area In diesem Ausgabebereich wird die Standardfehlerausgabe

T

(stderr) des aktuell ausgefiihrten Skripts angezeigt. Uber die
Schaltflache Clear kann der Textbereich geléscht werden.

Tipp

Bei laufendem Skript werden die Textbereiche fir die Standardausgabe
und die Standardfehlerausgabe nicht automatisch aktualisiert. Durch
ein erneutes Laden der Webseite kdnnen beiden Textbereiche manuell
aktualisiert werden.
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LS Devicelnfo

LS_Devicelnfo — Ermittelt globale Informationen Uber eine Gerat der AnaGate Serie.

Syntax

int RC, int nSWersion, int nHWersion, table(4) tabSerial, table(6)
t abMACAddress, int nDevicelD, int nSWerivatelD = LS Devicel nfo(int
hHandl e) ;

Parameter

hHandle Giltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von einer
der Funktionen LS CANOpenDevi ce, LS | 2COpenDevi ce oder
LS SPI OpenDevi ce.

Rickgabewerte

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurick, andernfalls einen
Fehlercode (Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

nSWVersion Firmware-Version. Die Versionsnummer besteht jeweils aus drei
Zahlen (Major.Minor.Revision), die in einem 4-Byte Ganzzahlwert
abgelegt ist.

nHWVersion Hardware-Version. Die Versionsnummer besteht jeweils aus drei
Zahlen (Major.Minor.Revision), die in einem 4-Byte Ganzzahlwert
abgelegt ist.

tabSerial Seriennummer der AnaGate-Hardware (4 Byte).

tabMACAddress MAC-Adresse der AnaGate-Hardware (6 Byte).

nDevicelD Gerate-spezifische Kennung. Gibt an, um welchen Geratetyp es
sich handelt.

e 1 = AnaGate I2C

e 2 = AnaGate CAN

¢ 3 = AnaGate SPI

e 8 = AnaGate Universal Programmer
¢ 9 = AnaGate Renesas

nSWDerivateID Gibt an, daB eine kundenspezifische Firmware auf dem Gerat
installiert ist, wenn ungleich 0x00.

Beschreibung

Gibt geratespezifische Informationen Uber ein Gerdt der AnaGate-Serie zurick.
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Siehe auch

LS_CANOpenDevice, LS_SPIOpenDevice, LS_I2COpenDevice
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LS GetTime

LS_GetTime — Gibt die aktuelle Systemzeit zurick.

Syntax

int RC, table(2) tabTinme = LS GetTi nme(void);

Parameter

Die Funktion besitzt keine Ubergabeparameter.

Rickgabewerte

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zuriick, andernfalls einen
Fehlercode (Tabelle A.5, ,Riickgabewerte fir LUA Scripting").

tabTime(1), t abTi me(1) gibt die Anzahl der Sekunden, die seit dem 01.01.1970
tabTime(2) vergangen sind an. In tabTi ne(2) sind zusatzlich die Sekunden-
Bruchteile in Millisekunden angegeben.

Beschreibung

Gibt aktuelle Systemzeit als Anzahl der seit Mitternacht am 01.01.1970 verstrichenen
Sekunden und Millisekunden zurlick. Die Aufldsung der Systemzeit ist auf
Millisekunden genau.
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LS Sleep

LS_Sleep — Wartet die angegebene Zeit in Millisekunden.

Syntax

int RC = LS Sleep(unsigned int nMI1iseconds);

Parameter

nMilliseconds Gibt die zu wartende Zeit in Millisekunden an.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Tabelle A.5, ,Ruckgabewerte flr LUA Scripting™).

Beschreibung

Wartet die angegebene Zeit in Millisekunden.
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Kapitel 10. CAN Funktionen

Mit den Funktionen der CAN API kénnen alle CAN-Gateways der AnaGate-Serie angesprochen
werden. Die Programmierschnittstelle ist fir alle Gerate identisch und erfolgt generell iber
das Netzwerk-Protokoll TCP bzw. UDP.

Aktuell kdnnen folgende Gerate Uber die CAN API genutzt werden:

AnaGate CAN

AnaGate CAN uno

AnaGate CAN duo

AnaGate CAN quattro

e AnaGate CAN USB

6 Anmerkung
Die gesamte CAN-Funktionalitat der AnaGate C-API, steht auch den LUA-

Anwendern Uber die nachfolgend dokumentierten LUA-Erweiterungen zur
Verfligung.
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LS CANOpenDevice

LS_CANOpenDevice — Baut eine Netzwerkverbindung (TCP) zu einem AnaGate CAN

auf.
Syntax
int RC, int Handle = LS CANOpenDevice(bool bSendDataConfirm bool
bSendDat al nd, int nCANPort, string sl PAddress, int nTineout );
Parameter
bSendDataConfirm Sollen die gesendeten bzw. empfangenen Telegramme von der
Gegenseite bestatigt werden? Ohne Bestatigung ist eine hohere
Ubertragungsperformance zu erreichen.
bSendDatalnd Gibt an, ob das AnaGate CAN empfangende Telegramme
weiterleiten soll. Alle eingehenden Telegramme werden
verworfen, falls dieser Parameter auf FALSE gesetzt wird.
nCANPort Gibt die CAN Schnittstelle an, die verwendet werden soll.
Erlaubte Werte sind:
0 flr Port A (Modelle AnaGate CAN uno, AnaGate CAN duo,
AnaGate CAN quattro, AnaGate CAN USB und AnaGate CAN)
1 flr Port B (AnaGate CAN duo, AnaGate CAN quattro)
2 fiar Port C (AnaGate CAN quattro)
3 fir Port D (AnaGate CAN quattro)
sIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.
nTimeout Standard-Timeout fiir AnaGate-Zugriffe in Millisekunden.
Ein Timeout wird festgestellt, wenn der AnaGate Hardware
nicht innerhalb der vereinbarten Timeout-Zeit antwortet. Diese
Timeout-Zeit gilt auf der aktiven Netzwerkverbindung fir
alle Kommandos bzw. Funktionen, fir die kein spezifischer
Timeout-Wert definiert werden kann.
Ruckgabewert
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode

(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Handle Zugriffs-Handle, falls die Verbindung zum Device erfolgreich hergestellt

wurde.

Beschreibung

Baut eine Netzwerkverbindung (TCP) zu einer CAN-Schnittstelle eines Gerates der
AnaGate CAN Serie auf. Erst nach dem erfolgreichen Verbinden zur CAN-Schnittstelle
ist ein Zugriff auf den CAN-Bus maéglich.
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Durch einen Aufruf der Funktion CANC oseDevi ce wird die bestehende Verbindung
wieder geschlossen.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und
wieder flir neue Verbindungsanfragen zur Verfligung gestellt werden soll.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel fiir den intialen Zugriff auf eine Schnittstelle.

- open: use no confirmations and receive inconpi ng CAN dat a
nRC, hHandl e = LS _CANOpenDevi ce( fal se, true, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( NRC==0) then
- now do sonet hi ng
LS CANCl oseDevi ce( hHandl e) ;
end;

Siehe auch

LS_CANCloseDevice

LS_CANRestartDevice
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LS CANCIloseDevice

LS_CANCloseDevice — SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem
AnaGate CAN Device.

Syntax

int RC = LS CANC oseDevice(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate CAN Device. Das
Ubergebene Handle hHandl e ist ein Rickgabewert aus einem vorangegangenen
erfolgreichen Aufruf der Funktion LS _CANOpenDevi ce.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und

wieder fliir neue Verbindungsanfragen zur Verfliigung gestellt werden soll.

Siehe auch

LS_CANOpenDevice
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LS CANRestartDevice

LS_CANRestartDevice — Flhrt einen Gerate-Restart der AnaGate CAN Hardware
durch.

Syntax

int RC = LS CANRestartDevice(string slPAddress, int nTineout );

Parameter

sIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.

nTimeout Standard-Timeout fiir AnaGate-Zugriffe in Millisekunden. Ein Timeout
wird festgestellt, wenn der AnaGate Partner nicht innerhalb der
vereinbarten Timeout-Zeit antwortet.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Fihrt einen Wiederhochlauf der AnaGate CAN Hardware unter der angegebenen
Netzwerkadresse durch und schliest damit alle noch offenen Netzwerkverbindungen.
Das Restart-Kommando ist auch dann noch mdglich, wenn die maximale Anzahl von
gleichzeitigen Verbindungen bereits erreicht ist.

2 Wichtig
Dieses Kommando sollte nur verwendet werden, falls eine Verbindung
zum Gerdt notwendig, aber aktuell nicht moglich ist, da die maximale
Anzahl gleichzeitiger Verbindungen bereits erreicht ist.

Siehe auch

LS_CANOpenDevice
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LS CANSetGlobals

LS_CANSetGlobals — Setzt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem CAN Bus
gearbeitet werden soll.

Syntax

i nt RC =
nOper at i nghode,
bTi meSt anpOn) ;

Parameter

hHandle

nBaudrate

nOperatingMode

bTermination

LS _CANSet d obal s(i nt hHandl e, i nt nBaudr at e, i nt

bool bTerm nati on, bool bH ghSpeedMode, bool

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.

Baudrate, mit der gearbeitet werden soll. Folgende Werte werden
unterstitzt:

¢ 10.000 fur 10kBit

20.000 fir 20kBit

e 50.000 fur 50kBit

¢ 62.500 fur 62,5kBit

e 100.000 fir 100kBit

e 125.000 fur 125kBit

e 250.000 fur 250kBit

¢ 500.000 fur 500kBit

* 800.000 fur 800kBit (nicht AnaGate CAN)
¢ 1.000.000 fur 1MBit

Betriebsmodus, in dem gearbeitet werden soll. Folgende Werte
werden unterstitzt:

e 0 = fur Standard-Modus.

e 1 = flir LoopBack-Modus: In diesem Modus werden alle Uber
das AnaGate CAN versendete Nachrichten zusatzlich an die
verbundenen Partner als Data Indications versendet.

e 2 = flr Listen-Modus: In diesem Modus arbeitet das AnaGate
CAN als passiver Partner am Bus, d.h. es werden grundsatzlich
keine Telegramme Uber das Gerat versendet (dies gilt auch bei
ACKs fur eingehende Telegramme).

Gerate-integrierte CAN-Bus-Terminierung ein- bzw. ausschalten
(true= ein, f al se =aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen
AnaGate CAN Modellvarianten unterstitzt.
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bHighSpeedMode Aktuelle Einstellung fir den High-Speed Modus (true= ein,
f al se= aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstitzt.

Der Highspeed-Modus wurde eingefiihrt, um auch bei groBen
Baudraten mit kontinuierlich hoher Buslast, keine Pakete zu
verlieren. In diesem Modus werden die gesendeten bzw.
empfangenen Telegramme auf Protokollebene nicht mehr
bestatigt und die via LS CANSet Fi | t er definierten Filter werden
abgeschaltet.

bTimeStampOn  Aktuelle Einstellung fir den Zeitstempel-Modus (true= ein,
f al se= aus). Diese Einstellung wird nur nicht bei allen AnaGate
CAN Modellvarianten unterstitzt.

Im Zeitstempel-Modus wird mit dem CAN-Telegramm ein
Zeitstempel Ubertragen. Beim Senden gibt der Zeitstempel den
Zeitpunkt an, zu dem die Nachricht vom CAN-Controller versendet
wurde angibt. Analog ist bei empfangenen Nachrichten der
Zeitstempel der Zeitpunkt, zu dem die Nachricht vom CAN-
Controller empfangen wurde.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt die globalen Gerate-Einstellungen der verwendeten CAN-Schnittstelle. Diese
Einstellungen sind flr alle gleichzeitigen Verbindungen auf der entsprechenden CAN-
Schnittstelle glltig. Die Einstellungen bleiben nicht permanent im Gerat gespeichert,
sie sind nach einem Gerate-Neustart undefiniert.

Bemerkung
Die Einstellungen fir die CAN-Bus-Terminierung, den High-Speed-Modus und

den Zeitstempel kénnen beim AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) nicht
vorgenommen werden. Die Angaben werden vom Geréat ignoriert.

Siehe auch

LS_CANGetGlobals
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LS CANGetGlobals

LS_CANGetGlobals — Ermittelt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem CAN
Bus gearbeitet wird.

Syntax

int RC, int nBaudrate, int nOperatingWde, bool bTerm nation, bool

bH ghSpeedMbde,

Parameter

hHandle Gultiges

bool bTi meStanpOn = LS _CANGet @ obal s(i nt hHandl e) ;

Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von

LS CANOpenDevi ce.

Ruckgabewerte

RC

nBaudrate

nOperatingMode

bTermination

bHighSpeedMode

Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen
Fehlercode (Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ).

Aktuell eingestellte Baudrate.

Aktuell eingestellter Betriebsmodus. Folgende Werte sind
maoglich:

e 0 = fur Standard-Modus.

e 1 = flr LoopBack-Modus: In diesem Modus werden alle lber
das AnaGate CAN versendete Nachrichten zusatzlich an die
verbundenen Partner als Data Indications versendet.

e 2 = flir Listen-Modus: In diesem Modus arbeitet das AnaGate
CAN als passiver Partner am Bus, d.h. es werden grundsatzlich
keine Telegramme Uber das Gerat versendet (dies gilt auch bei
ACKs flr eingehende Telegramme).

Aktuelle Einstellung fir CAN-Bus-Terminierung (true= ein,
f al se= aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstitzt.

Aktuelle Einstellung fir den High-Speed Modus (true= ein,
f al se= aus). Diese Einstellung wird nicht bei allen AnaGate CAN
Modellvarianten unterstitzt.

Der Highspeed-Modus wurde eingefiihrt, um auch bei groBen
Baudraten mit kontinuierlich hoher Buslast, keine Pakete zu
verlieren. In diesem Modus werden die gesendeten bzw.
empfangenen Telegramme auf Protokollebene nicht mehr
bestatigt und die via LS _CANSet Fi | t er definierten Filter werden
abgeschaltet.
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Beschreibung
Ermittelt die globalen Gerate-Einstellungen der verwendeten CAN-Schnittstelle.

Diese Einstellungen sind fir alle gleichzeitigen Verbindungen auf der entsprechenden
CAN-Schnittstelle giltig.

Bemerkung
Die Einstellungen flr die CAN-Bus-Terminierung, den High-Speed-Modus und

den Zeitstempel kdénnen beim AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) nicht
vorgenommen werden. Die Angaben werden vom Gerat ignoriert.

Siehe auch

LS_CANSetGlobals
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LS _CANWrite

CANWriteEx — Sendet ein Datentelegramm Uber die AnaGate-Hardware auf den

CAN-Bus.
Syntax
RC = CANWite(int hHandle, int nCANId, int nDatalLen, table (nDatalLen)
tabData, int nFlags);
Parameter
hHandle  Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.
nCANId CAN-Identifier des Absenders. Mittels nFl ags kann definiert werden, ob
die Adresse im sog. Extended Format (29-Bit-Adresse) oder Standard-
Format (11-Bit-Adresse) vorliegt.
nDatalen Lange des Datenpuffers. GroBere Werte als 8 werden ignoriert.
tabData  Datenpuffer mit den Telegrammdaten.
nFlags Mit den Format-Flags kann das Sendeverhalten beeinflusst werden:
o Bit 0: Falls gesetzt 29-bit CAN Identifier (Extended Format), sonst 11-
bit (Standard format).
e Bit 1: Falls gesetzt, wird das Telegramm als Remote-Telegramm
versendet.
Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Die Funktion sendet ein Datentelegramm auf den CAN-Bus analog zu der Function
LS CANW i t eEx.

Mit LS _CANW i t eEx kann zusatzlich der Zeitpunkt auf dem Gerdte ermittelt werden,
zu dem das Telegramm tatsachlich versendet wurde.

o

Anmerkung

Mit Hilfe eines Remoteframes kann ein Teilnehmer einen anderen
auffordern, seine Daten zu senden. Die Datenlange muss entsprechend
der zu erwartenden Datenldnge gesetzt werden, auf dem CAN Bus selbst
werden dabei keine Daten versendet.

Bei Verwendung der Funktionen LS CANWite bzw. LS CANWIit eEx ist
beim Versenden von Remoteframes sowohl ein Datenpuffer als auch
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die Lange des Puffers entsprechend der zu erwartenden Datenlange
anzugeben.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das ein Datentelegramm auf den CAN-Bus
sendet.

tabData = {};
for i=1, 8 , 1 do
table.insert(tabData, i );

end;
nFlags = 0x0; // 11bit address + standard (not renote frame)
nCANId = 0x25; // send with CAN | D 0x25;

nRC, hHandl e = LS _CANOpenDevi ce(, true, true, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( nRC==0) then

/1 send 8 bytes with CAN id 37

nRC = LS_CANWite( hHandle, nCANId, 8, tabData, nFlags );

/1 send a renpte frame to CAN id 37 (request 4 data bytes)
nRC = LS CANWite( hHandle, nCANId, 4, tabData, 0x02 );

LS CANC oseDevi ce( hHandl e) ;
end;

Bemerkung
Fir Gerate vom Typ AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) ist die Funktion

CANWiteEx mit CANWite identisch. Die Rilickgabewerte nSeconds und
nM cr oseconds werden nicht gesetzt.

Siehe auch

LS _CANWriteEx
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LS _CANWTriteEx

CANWFriteEx — Sendet ein Datentelegramm Uber die AnaGate-Hardware auf den

CAN-Bus.

Syntax

RC, i nt nSeconds, int nM croseconds = CANW it eEx(int hHandl e, i nt nCANId,
i nt nDatalLen, table (nbDatalLen) tabData, int nFlags);

Parameter
hHandle  Gliltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.
nCANId CAN-Identifier des Absenders. Mittels nFl ags kann definiert werden, ob
die Adresse im sog. Extended Format (29-Bit-Adresse) oder Standard-
Format (11-Bit-Adresse) vorliegt.
nDatalLen Lange des Datenpuffers. GréBere Werte als 8 werden ignoriert.
tabData  Datenpuffer mit den Telegrammdaten.
nFlags Mit den Format-Flags kann das Sendeverhalten beeinflusst werden:
e Bit 0: Falls gesetzt 29-bit CAN Identifier (Extended Format), sonst 11-
bit (Standard format).
e Bit 1: Falls gesetzt, wird das Telegramm als Remote-Telegramm
versendet.
Ruckgabewert
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zuriick, andernfalls einen
Fehlercode (Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).
nSeconds Zeitstempel der Quittung vom CAN-Controller in Sekunden seit

dem 01.01.1970.

nMicroseconds Anteil der Microsekunden am Zeitstempel.

Beschreibung

Die Funktion sendet ein Datentelegramm auf den CAN-Bus analog zu der Function
LS CANWite.

Mit LS _CANW i t eEx kann zusatzlich der Zeitpunkt auf dem Gerdte ermittelt werden,
zu dem das Telegramm tatsachlich versendet wurde.

o

Anmerkung

Mit Hilfe eines Remoteframes kann ein Teilnehmer einen anderen
auffordern, seine Daten zu senden. Die Datenldange muss entsprechend
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der zu erwartenden Datenlange gesetzt werden, auf dem CAN Bus selbst
werden dabei keine Daten versendet.

Bei Verwendung der Funktionen LS CANWite bzw. LS CANWI t eEx ist
beim Versenden von Remoteframes sowohl ein Datenpuffer als auch
die Lange des Puffers entsprechend der zu erwartenden Datenldnge
anzugeben.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das ein Datentelegramm auf den CAN-Bus
sendet.

tabData = {};

for i=1, 8 , 1 do
table.insert(tabData, i );
end;

nFlags = 0x0; // 11bit address + standard (not rempte frane)
nCANld = 0x25; // send with CAN | D 0x25;

nRC, hHandl e = LS_CANOpenDevi ce(, true, true, 0, "192.168.0.254", 5000);
if ( nRC==0) then
/1 send 8 bytes with CAN id 37
nRC, nSeconds, nM croSeconds = LS CANWIiteEx( hHandl e, nCANId, 8, tabData, nFlags );

/1 send a renpte frame to CAN id 37 (request 4 data bytes)
nRC, nSeconds, nM croSeconds = LS CANWIiteEx( hHandl e, nCANId, 4, tabData, 0x02 );

LS _CANC oseDevi ce( hHandl e) ;
end;

Bemerkung
Fir Gerate vom Typ AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) ist die Funktion

CANWiteEx mit CANWite identisch. Die Rickgabewerte nSeconds und
nM cr oseconds werden nicht gesetzt.

Siehe auch

LS_CANWrite
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LS CANSetCallback

LS_CANSetCallback — Definiert eine asynchrone Callback-Funktion, die beim
Empfang eines CAN-Telegramms aus der API aufgerufen werden soll.

Syntax

int RC = LS CANSet Cal | back(int hHandl e, string sCall backFunction);

function MY_LS CALLBACK(int nCANId, int nDatalLen, table(nDatalen)

tabData, int nFlags, int hHandle, int nSeconds, int nM croseconds);
Parameter
hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.
sCallbackFunction Name der selbstdefinierten Callback-Funktion. Zum

Deaktivieren der Callback-Funktionalitat, ist dieser Parameter
auf"" zu setzen. Der Aufbau der Funktionsparameter ist unter
Callback-Parameter dokumentiert.

Callback-Parameter

nCANId

nDatalLen
tabData
nFlags

hHandle
nSeconds

nMicroseconds

Ruckgabewert

CAN-Identifier des Absenders. Mittels nFl ags kann definiert
werden, ob die Adresse im sog. Extended Format (29-Bit-Adresse)
oder Standard-Format (11-Bit-Adresse) vorliegt.

Lange des Datenpuffers (0-8 Bytes).
Datenpuffer mit den Telegrammdaten.

Mit den Format-Flags kann das Sendeverhalten beeinflusst
werden:

e Bit 0: Falls gesetzt 29-bit CAN Identifier (Extended Format),
sonst 11-bit (Standard format).

e Bit 1: Falls gesetzt, wird das Telegramm als Remote-Telegramm
versendet.

e Bit 2: Falls gesetzt, enthdlt das Telegramm Timestamp-
Informationen.

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.

Zeitstempel der Quittung vom CAN-Controller in Sekunden seit
dem 01.01.1970.

Anteil der Microsekunden am Zeitstempel.

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).
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Beschreibung

Eingehende CAN-Telegramme kénnen lber eine individuelle Callback-Funktion, die
von der API beim Empfang von Daten nebenldufig aufgerufen wird, weiterverarbeitet
werden. Alternativ kdnnen die eingehenden CAN-Telegramme auch ohne Callback-
Funktion mittels der Funktion LS _CANGet Message abgerufen werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das eine Empfangs-Callback verwendet.

function MyCal | back(nl D, nLen, tabData, nFlags, nHandl e, nSecond, nMSecond)
io.wite(string.format ("% 3X: :% 3X, %d", nHandl e, nlD, nLen));
for i=1, nLen, 1 do
io.wite(string.format(% 2X ", tabData[i]));

end;

io.wite("\n");

io.flush();
end;

function nain()
nRC, nHandl e = LS CANOpenDevi ce( false, true, 0, "127.0.0.1", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
errortext = LS_CANError Message(nRO);
printf("%\n",errortext);
return;
end;
-- set globals: 100kBit, standard node, term nation off, no highspeed, no tinestanp
nRC = LS CANSet d obal s( nHandl e, 100000, O, true, false, false );

nRC = LS CANSet Cal | back( nHandl e, "MCal | back");
whil e true do -- forever

LS Sl eep(500);
end;

nRC = LS CANSet Cal | back( hHandle, "" );

LS CANC oseDevi ce(nHandl e) ;
end;

Siehe auch

LS_CANWrite, LS_CANWriteEx, LS_CANGetMessage
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LS CANGetMessage

LS_CANGetMessage — Liest eine CAN-Message aus dem internen Empfangspuffer.

Syntax
int nAvail, int nCANId, int nDatalen, table() tabData, int nFlags,
int nSeconds, int nMcroseconds = LS CANGet Message(int hHandle, int
nTi meout ) ;

Parameter

hHandle  Gliltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.

nTimeout Maximale Zeitspanne in Millisekunden, die auf ein neues Datentelegramm
gewartet werden soll.

Rickgabewerte
nAvail Anzahl der Nachrichten, die aktuell noch im Nachichtenpuffer zum
Abruf vorhanden sind. Ist aktuell keine Nachricht verfligbar enthalt
der Rickgabewert die Konstante - 10 (ERR_NO_DATA).
nCANId CAN-Identifier des Absenders. Mittels nFl ags kann definiert
werden, ob die Adresse im sog. Extended Format (29-Bit-Adresse)
oder Standard-Format (11-Bit-Adresse) vorliegt.
nDatalen Léange des Datenpuffers.
tabData Datenpuffer mit den Telegrammdaten.
nFlags Mit den Format-Flags kann das Sendeverhalten beeinflusst
werden:
e Bit 0: Falls gesetzt 29-bit CAN Identifier (Extended Format),
sonst 11-bit (Standard format).
e Bit 1: Falls gesetzt, wird das Telegramm als Remote-Telegramm
versendet.
e Bit 2: Falls gesetzt, enthalt das Telegramm Timestamp-
Informationen.
nSeconds Zeitstempel der Quittung vom CAN-Controller in Sekunden seit

dem 01.01.1970.

nMicroseconds Anteil der Microsekunden am Zeitstempel.

Beschreibung

Die Funktion liest ein CAN-Datentelegramm aus einem internen Message-Puffer, der
automatisch nebenldufig mit den empfangenen Datenpaketen beflllt wird.
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Uber den Parameter nTi meout kann gesteuert werden, wie lange die Funktion auf
ein neues Datenpaket warten soll, wenn aktuell keine Telegramme im internen Puffer
vorhanden sind. Ist nach Ablauf der angegebenen Wartezeit kein Paket empfangen
worden, gibt die Funktion in nAvai | den Rickgabewert - 10 (ERR_NO_DATA) zuriick.

® Warnung
Bei Verwendung einer eigenen Callback-Funktion (siehe

LS CANSet Cal | back), die beim Empfang eines CAN-Telegramms
aufgerufen wird, wird der interne Messagepuffer nicht befillt. In diesem
Fall kann auch keine Nachricht mittels LS CANGet Message abgerufen

werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das eingehende Datentelegramme

verarbeitet.

nRC, hHandl e = LS _CANOpenDevi ce(true, true, 0, "192.168.0.254", 5000);

if ( nRC==0) then
- set globals: 500Kbit, standard node, termi nation on, no high speed, no tinestanp
nRC = LS_CANSet d obal s( hHandl e, 500000, O, true, false, false);
nCurMsg = 0

r epeat
nAvail, 1D, Len, Data, Sec, Mcrosec = LS _CANGet Message( hHandl e, 100);
if nAvail>0 then
nCur Msg = nCur Msg + 1;

- now do sonething with the incomm ng nessage data
io.wite( string.format(ID) ); -- for exanple, wite out CAN id
el se
LS Sleep(25); -- wait 25 ms if no nessage avail abl e
end;
until nCurMsg >= 100; -- read only 100 nessages, then stop

LS CANC oseDevi ce( hHandl e) ;
end;

Bemerkung

Fir Gerate vom Typ AnaGate CAN (Hardware-Version 1.1.A) werden
Rickgabewerte nSeconds und nM cr oseconds werden nicht gesetzt.

Siehe auch

LS_CANSetCallback

die
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LS CANSetFilter

LS_CANSetFilter — Setzt die Software-Filter fir die aktuelle Verbindung.

Syntax

int RC = LS CANSetFilter(int hHandl e, table(16)tabFilter);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.

tabFilter Zeiger auf ein Feld mit 8 Fitereintragen (jeweils 4 Maskenfilter und
4 Bereichsfilter). Ein Filtereintrag besteht grundsatzlich aus zwei 32-
Bit-Werten. Es miissen immer alle Filter gleichzeitig gesetzt werden.
Sollen Filtereintrage unbenutzt bleiben, sind beim Maskenfilter beide
Filterwerte mit 0 und beim Bereichsfilter der Startwert mit 0 und der
Endewert mit der héchstmdglich Zahl (Ox1FFFFFFF) zu besetzen.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt die Software-Filter fur die aktuelle Verbindung. Durch Filter werden nur
Nachrichten mit definierten CAN-Ids von der AnaGate CAN Hardware an den
jeweilegen Verbindungspartner weitergeleitet.

Ein Maskenfilter besteht aus der Filtermaske, die angibt, welche Bits des CAN-
Identifier geprift werden sollen, und des entsprechenden Filterwertes. Alle
eingehenden Telegramme, die in der Filtermaske nicht mit dem Filterwert
Ubereinstimmen, werden nicht an den Partner weitergeleitet.

Ein Bereichsfilter definiert einen Bereich durch eine Start- und Ende-Adresse. Liegt
der CAN-Identifier eines Telegramms innerhalb dieses Bereichs, wird die Nachricht
an den Partner weitergeleitet.

Filter sind grundsatzlich deaktiviert, falls der Parameter bSendDatal nd beim
Ausfihren der Funktion LS_CANOpenDevi ce gesetzt wurde.

Siehe auch

LS_CANGetFilter
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LS CANGetFilter

LS_CANGetFilter — Liefert die Filtereinstellungen flr die aktuelle Verbindung zurtick.

Syntax

int RC, table(16) tabFilter = LS CANGetFilter(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS CANOpenDevi ce.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

tabFilter Zeiger auf ein Feld mit 8 Fitereintragen (jeweils 4 Maskenfilter und 4
Bereichsfilter). Ein Filtereintrag besteht grundsatzlich aus zwei 32-Bit-
Werten. Bei unbenutzten Maskenfiltereintragen sind beide Filterwerte
mit 0 besetzt. Bei unbenutzten Bereichfilterwerten ist ein Eintrag mit
dem Wertepaar (0,0x1FFFFFFF) besetzt.

Beschreibung
Liest die aktuelle Einstellung der Software-Filter fir die aktuelle Verbindung zurtick.

Durch Filter werden nur Nachrichten mit definierten CAN-Ids von der AnaGate CAN
Hardware an den jeweilegen Verbindungspartner weitergeleitet.

Siehe auch

LS_CANSetFilter
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LS CANSetTime

LS_CANSetTime — Setzt die System-Uhrzeit auf dem AnaGate CAN Gerat fir den
Zeitstempel-Modus.

Syntax

int RC= LS CANSetTi me(int hHandl e, | ong nSeconds, |ong nM croseconds);

Parameter

hHandle Giltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von CANOpenDevi ce.
nSeconds Aktuelle Uhrzeit in Sekunden seit dem 01.01.1970.

nMicroseconds Zusatzlicher Anteil der Mikrosekunden fiir die aktuelle Uhrzeit.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Mit der Funktion LS CANSet Ti ne kann die System-Uhrzeit auf dem AnaGate-Gerat
voreingestellt werden. Das Anpassen der System-Uhrzeit ist vor allem dann sinnvaoll,
falls der Zeitstempel-Modus auf der Verbindung aktiviert ist.

Falls Uber die Funktion LS CANSet d obal s der Zeitstempel-Modus eingeschaltet
worden ist, enthalten alle empfangenen CAN-Nachrichten einen zusatzlichen
Zeitstempel, der angibt, zu welchem Zeitpunkt die Nachricht empfangen wurde. Beim
Senden von CAN-Nachrichten wird ein entsprechender Zeitstempel (iber die Quittung
des Schreibkommandos an den Sender zurlckibermittelt, der angibt, zu welchem
Zeitpunkt die Nachricht vom CAN-Controller quittiert wurde (dies nur falls die sog.
Confirmations aus Performance-Gesichtspunkten eingeschaltet sind).

Bemerkung

Die Uhrzeit-Einstellung flr den Zeitstempel-Modus kénnen beim AnaGate CAN
(Hardware-Version 1.1.A) nicht vorgenommen werden. Die Angaben werden vom
Gerat ignoriert.
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LS _CANErrorMessage

LS_CANErrorMessage — Gibt eine textuelle Beschreibung eines Riickgabewertes aus
einer API-Funktion zurlck.

Syntax

string sErrorMsg LS _CANError Message(int nRet Code);

Parameter

nRetCode Fehlercode, dessen Fehlerbeschreibung ermittelt werden soll.

Ruckgabewert

sErrorMsg Textuelle Beschreibung des Fehlercodes (in englischer Sprache).

Beschreibung

Gibt eine textuelle Beschreibung des Uibergebenen Riickgabewertes zurlick (siehe
auch Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ). Alle Fehlertexte sind in
englischer Sprache.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel in LUA.

nRC=0;
sErrorText = "No Error';
/[/... call a APl function here

sError Text = LS CANErr or Message(nRC) ;
print(sErrorText);
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LS CANReadDigital

LS_CANReadDigital — Liest die aktuellen Werte der digitale Ein-/Ausgabe-Register
der AnaGate Hardware zurick.

Syntax

int RC, int

hHandl e) ;

Parameter

nlnputBits, int nQutputBits = LS CANReadDi gital (int

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS _CANOpenDevi ce.

Ruckgabewert
RC

nInputBits

nOutputBits

Beschreibung

Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Eingangen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Eingangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Ausgdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Ausgdngen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauseriickseite Anschlisse fir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die aktuellen

Zustande der digitalen Eingange und Ausgdnge kdénnen mit der

Funktion LS CANReadDi gi t al ermittelt werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das die digitale I0s setzt und zurickliest.

nRC, hHandl e

end;

/1 read all
nRC, nlnputs, nQutputs = LS CANReadDi gital ( hHandle );

nQut puts = 0x03;

LS _CANOpenDevi ce( 400000, "192.168.0.254", 5000 );

if ( NnRC==0) then
/1 set the digital output register (PINO and PIN 1 to H CGH val ue)
nRC = LS CANWiteDigital ( hHandl e, nQutputs );

i nput and out put registers

LS CANC oseDevi ce( hHandl €e) ;

Siehe auch

LS_CANWriteDigital
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LS CANWriteDigital

LS_CANWriteDigital — Setzt das digitale Ausgabe-Register der AnaGate-Hardware
auf einen neuen Wert.

Syntax

int RC=LS CANWiteDigital (int hHandle, int nQutputBits);
Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von

LS CANOpenDevi ce.
nOutputBits Neuer Wert des Registers mit den digitalen Ausgéngen. Dabei

entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen Ausgéngen und Bit 4 bis
Bit 31 sind reserviert und auf 0 zu setzen.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse fiir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgénge.

Die digitalen Ausgange kdénnen mit der Funktion LS CANW i teDigital verandert
werden.

Ein Programmier-Beispiel zum Lesen/Schreiben der IO ist bei der Beschreibung von
LS SPI ReadDi gi tal zu finden.

Siehe auch

LS_SPIReadDigital
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Der Serial Peripheral Interface (kurz SPI) ist ein von Motorola entwickeltes Bus-System fur
einen synchronen seriellen Datenbus, mit dem digitale Schaltungen nach dem Master-Slave-
Prinzip miteinander verbunden werden kénnen. Die SPI-Gateways aus der AnaGate-Serie
bieten einen Zugriff auf den SPI Bus Uber einen herkdémmlichen NetzwerkanschluB.

Mit den Funktionen der SPI API kénnen diese SPI-Gateways und damit der SPI Bus auf einfache
Art und Weise angesprochen werden. Die Programmierschnittstelle ist fiir alle Gerate identisch
und erfolgt generell iber das Netzwerk-Protokoll TCP.

Aktuell kénnen folgende Gerate Uber die SPI API genutzt werden:
e AnaGate SPI

e AnaGate Universal Programmer

6 Anmerkung
Die gesamte SPI-Funktionalitat der AnaGate C-API, steht auch den LUA-

Anwendern Uber die nachfolgend dokumentierten LUA-Erweiterungen zur
Verfigung.
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LS SPIOpenDevice

LS_SPIOpenDevice — Baut eine Netzwerkverbindung zu einem AnaGate SPI auf.

Syntax

int RC, int Handl e = LS _SPI OpenDevi ce(string sl PAddress, int nTi neout);

Parameter

sIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.
nTimeout Standard-Timeout flir AnaGate-Zugriffe in Millisekunden.

Ein Timeout wird festgestellt, wenn der AnaGate Hardware nicht
innerhalb der vereinbarten Timeout-Zeit antwortet. Diese Timeout-
Zeit gilt auf der aktiven Netzwerkverbindung fir alle Kommandos bzw.
Funktionen, flr die kein spezifischer Timeout-Wert definiert werden

kann.
Rickgabewerte
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode

(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Handle Zugriffs-Handle, falls die Verbindung zum Device erfolgreich hergestellt
wurde.

Beschreibung

Baut eine Netzwerkverbindung Gber TCP/IP zu einem AnaGate SPI (bzw. AnaGate
Universal Programmer) auf. Erst nach dem erfolgreichen Verbinden mit dem Gerat
ist ein Zugriff auf den SPI Bus madglich.

6 Anmerkung
Das AnaGate SPI (bzw. die SPI-Schnittstelle eines AnaGate Universal

Programmers) erlaubt nur eine einzige Netzwerkverbindung. Solange
eine bestehende Verbindung aufrechterhalten wird, wird jeder neuer
Verbindungsversuch abgelehnt.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel fliir den intialen Zugriff auf das Gerat.

nRC, nHandl e = LS_SPI OpenDevi ce( "192.168.0.254", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
print (LS_SPI Error Message(nRC) ) ;
exit();
end;

- now do sonet hi ng

LS _SPI d oseDevi ce( nHandl e) ;
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Siehe auch

LS_SPICloseDevice
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LS SPICloseDevice

LS_SPICloseDevice — SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem
AnaGate SPI Device.

Syntax

int RC = LS SPId oseDevice(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS SPI OpenDevi ce.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate SPI Device. Das
Ubergebene Handle hHandl e ist ein Rickgabewert aus einem vorangegangenen
erfolgreichen Aufruf der Funktion LS _SPI OpenDevi ce.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und

wieder fliir neue Verbindungsanfragen zur Verfliigung gestellt werden soll.

Siehe auch

LS_SPIOpenDevice
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LS SPISetGlobals

LS_SPISetGlobals — Setzt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem AnaGate
SPI gearbeitet werden soll.

Syntax
int LS SPISetdobals(int hHandle, int nBaudrate, unsigned char
nSi gLevel, unsigned char nAuxVol t age, unsigned char nC ockMode);
Parameter
hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von
LS SPI OpenDevi ce.
nBaudrate Baudrate, mit der gearbeitet werden soll. Werte kénnen individuell
eingestellt werden, z.B.
e 500.000 fur 500kBit
¢ 1.000.000 far 1MBit
e 5.000.000 fur 5MBit
6 Anmerkung
Die gewlnschte Baudrate kann u.U. von dem tatsachlich
verwendeten Wert abweichen, da die Taktfrequenz
auf dem Gerat nur in Abhangigkeit der Hardware
(Schwingungsdauer des Quarz) eingestellt werden kann.
Ist die exakte Einstellung einer angegebenen Baudrate
nicht méglich, wird der nachstkleinere mdégliche Wert
eingestellt.
nSiglLevel Gibt den Pegelwert flir SPI Signale an. Folgende Werte werden

nAuxVoltage

nClockMode

unterstatzt:

e O fir Ausgange im High Impedance Modus (Standard-Modus).
e 1 flr +5.0V flr die Signale.

e 2 flir +3.3V flr die Signale.

e 3 flr +2.5V fur die Signale.

Gibt die Ausgangsspannung flr die Hilfsspannungsversorgung an.
Folgende Werte sind mdglich:

e O flr Hilfsspannung +3.3V.
e 1 fUr Hilfsspannung +2.5V fir die Signale.

Gibt die Phase und die Polaritat der Clock-Leitung flir die
Datenlibertragung an. Folgende Werte sind maéglich:
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0 fir CPHA=0 und CPOL=0.
1 fir CPHA=0 und CPOL=1.

2 fur CPHA=1 und CPOL=0.

3 fir CPHA=1 und CPOL=1.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt die globalen Gerate-Einstellungen mit denen auf der SPI-Schnittstelle des
AnaGate SPI bzw. AnaGate Universal Programmers gearbeitet werden soll. Die
Einstellungen bleiben nicht permanent im Gerat gespeichert, sie sind nach einem
Gerate-Neustart undefiniert.

Siehe auch

LS_SPIGetGlobals
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LS SPIGetGlobals

LS_SPIGetGlobals — Ermittelt die globalen Einstellungen, mit denen auf dem
AnaGate SPI gearbeitet wird.

Syntax
int RC, int nBaudrate, int nSigLevel, int nAuxVoltage, int nC ockMde
= LS SPI Get d obal s(int hHandl e);

Parameter

hHandle Gliltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS _SPI OpenDevi ce.

Ruckgabewerte
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurtick, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).
nBaudrate Aktuell auf dem SPI-Bus eingestellte Baudrate in kBit.
nSigLevel Aktuell eingestellter Pegelwert fur die SPI Signale. Folgende Werte

sind mdglich:

e O flr Ausgange im High Impedance Modus (Standard-Modus).
e 1 flir +5.0V flr die Signale.

e 2 flr +3.3V flr die Signale.

e 3 flr +2.5V flr die Signale.

nAuxVoltage Aktuell eingestellte Ausgangsspannung far die
Hilfsspannungsversorgung. Folgende Werte sind mdglich:

e O flr Hilfsspannung +3.3V.
e 1 fUr Hilfsspannung +2.5V fir die Signale.

nClockMode  Aktuell eingestellter Clock-Modus (Phase und Polaritat der Clock-
Leitung fir die Datenlbertragung). Folgende Werte sind mdoglich:

e O fir CPHA=0 und CPOL=0.
e 1 fliir CPHA=0 und CPOL=1.
e 2 fir CPHA=1 und CPOL=0.
e 3 fir CPHA=1 und CPOL=1.

Beschreibung

Ermittelt die globalen Gerate-Einstellungen mit denen auf der SPI-Schnittstelle des
AnaGate SPI bzw. AnaGate Universal Programmers gearbeitet wird.
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Siehe auch

LS_SPISetGlobals
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LS SPIDataReq

LS_SPIDataReq — Flihrt einen Datentransfer auf dem SPI Bus durch.

Syntax

int RC tabl e(nReadLen) tabRead = LS SPIDataReq(int hHandle, int
nWitelLen, int nReadLen, table(nWitelLen) tabWite);

Parameter

hHandle Gliltiges Zugriffs-Handle  eines  erfolgreichen  Aufrufs  von
LS_SPI OpenDevi ce.

nWriteLen Lange des Datenpuffers pcBuf Wit e (Anzahl Bytes).

nReadlLen Anzahl der Bytes, die gelesen werden sollen. Darf die Lange des
Datenpuffers pcBuf Reda nicht berschreiten.

tabWrite Puffer mit den Daten, die an den SPI Partner gesendet werden sollen.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

tabRead Enthalt die von der Gegenstelle empfangenen Daten.

Beschreibung

Sendet Daten auf den SPI Bus und empfangt Daten vom SPI Bus.

Daten werden auf dem SPI Bus immer auf zwei Leitungen vollduplex (SDO und
SDI) Ubertragen. Die Funktion SPI Dat Req arbeitet bedingt durch die rdumliche
Trennung zum SPI Bus jedoch zwangslaufig in zwei Schritten. Zuerst wird der
Schreibdatenpuffer in einem Netzwerkdatenpaket an das AnaGate SPI gesendet, das
dann den eigentlichen Datentransfer auf dem SPI Bus durchfiihrt. Nach erfolgreicher
Kommunikation auf dem SPI Bus sendet das Anagate SPI eine Quittung mit den
gelesenen Daten zurlick, die dann im Lesedatenpuffer abgelegt werden.

2 Wichtig
Es ist hardwaretechnisch nicht mdglich zu erkennen, ob tatsachlich
ein Baustein am SPI-Bus angeschlossen ist. Auch wenn kein Baustein
angeschlossen ist, wird vom AnaGate SPI die angeforderte Anzahl von
Datenbytes zurlickgeliefert - der Lese-Datenbuffer wird in diesem Fall mit
Null-Werten aufgefllt.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das Daten auf den SPI Bus sendet und
empfangt.

tabWite = {};
for i=1, 10, 1 do
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table.insert(tabWite, i );
end;

nRC, hHandl e = SPI OpenDevi ce("192. 168. 1. 254", 5000) ;
if ( nRC==20) then
/1l send 1 byte and receive 1 byte
nRC, tabRead = LS _SPI Dat aReq( hHandl e, 1,
/1 send 1 byte and receive 5 byte
nRC, tabRead = LS SPI Dat aReq( hHandle, 1, 5, tabWite );
/1 send 2 byte and receive 1 byte
nRC, tabRead = LS _SPI Dat aReq( hHandl e, 2,

[EY

, tabWite );

[EY

, tabWite );

LS SPI C oseDevi ce( hHandl €) ;
end;
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LS _SPIErrorMessage

LS_SPIErrorMessage — Gibt eine textuelle Beschreibung eines Riickgabewertes aus
einer API-Funktion zurlck.

Syntax

string sErrorMsg LS _SPI Error Message(int nRet Code);

Parameter

nRetCode Fehlercode, dessen Fehlerbeschreibung ermittelt werden soll.

Ruckgabewert

sErrorMsg Textuelle Beschreibung des Fehlercodes (in englischer Sprache).

Beschreibung

Gibt eine textuelle Beschreibung des Uibergebenen Riickgabewertes zurlick (siehe
auch Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ). Alle Fehlertexte sind in
englischer Sprache.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel in LUA.

nRC=0;
sErrorText = "No Error';
/[/... call a APl function here

sError Text = LS SPI Error Message(nRC) ;
print(sErrorText);
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LS SPIReadDigital

LS_SPIReadDigital — Liest die aktuellen Werte der digitale Ein-/Ausgabe-Register
der AnaGate Hardware zurick.

Syntax

int RC, int

hHandl e) ;

Parameter

nlnputBits, int nQutputBits = LS SPIReadDigital (int

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS _SPI OpenDevi ce.

Ruckgabewert
RC

nInputBits

nOutputBits

Beschreibung

Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Eingangen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Eingangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Ausgdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Ausgdngen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauseriickseite Anschlisse fir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die aktuellen

Zustande der digitalen Eingange und Ausgdnge kdénnen mit der

Funktion LS _SPI ReadDi gi t al ermittelt werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das die digitale I0s setzt und zurickliest.

nRC, hHandl e

end;

/1 read all
nRC, nlnputs, nQutputs = LS SPl ReadDi gital ( hHandle );

nQut puts = 0x03;

LS _SPI OpenDevi ce( 400000, "192.168.0.254", 5000 );

if ( NnRC==0) then
/1 set the digital output register (PINO and PIN 1 to H CGH val ue)
nRC = LS SPIWiteDi gital ( hHandl e, nQutputs );

i nput and out put registers

LS SPI C oseDevi ce( hHandl €e) ;

Siehe auch

LS_SPIWriteDigital
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LS SPIWriteDigital

LS_SPIWriteDigital — Setzt das digitale Ausgabe-Register der AnaGate-Hardware
auf einen neuen Wert.

Syntax

int RC=LS SPIWiteDigital (int hHandle, int nQutputBits);
Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von

LS SPI OpenDevi ce.
nOutputBits Neuer Wert des Registers mit den digitalen Ausgéngen. Dabei

entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen Ausgéngen und Bit 4 bis
Bit 31 sind reserviert und auf 0 zu setzen.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse fiir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgénge.

Die digitalen Ausgange kdénnen mit der Funktion LS SPIWiteDigital verandert
werden.

Ein Programmier-Beispiel zum Lesen/Schreiben der IO ist bei der Beschreibung von
LS SPI ReadDi gi tal zu finden.

Siehe auch

LS_SPIReadDigital
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I2C, fur engl. Inter-Integrated Circuit, im Deutschen gesprochen als I-Quadrat-C, ist ein von
Philips Semiconductors (heute NXP Semiconductors) entwickelter serieller Datenbus. Er wird
hauptsachlich gerateintern flir die Kommunikation zwischen verschiedenen Schaltungsteilen
mit geringer Ubertragungsgeschwindigkeit benutzt, z. B. zwischen einem Controller und
Peripherie-ICs. Technisch benétigt 12C lediglich zwei Signalleitungen: Takt (engl. serial clock
line, SCL) und Datenleitung (engl. serial data line, SDA). Der Datentransfer kann bidirektional
8-bit orientiert erfolgen, und zwar mit bis zu 100 kbit/s im Standard-Modus, bis zu 400 kbit/s
in Fast-mode, bis zu 1 Mbit/s in Fast-mode Plus (Fm+) oder bis zu 3.4 Mbit/s im High-speed
Modus. [NXP-I2C]

Einige Hersteller verwenden die Bezeichnung TWI (Two-Wire Interface), obwohl I2C kein
eingetragenes Markenzeichen von NXP Semiconductors ist. Technisch sind TWI und I2C
identisch.

Die I2C-Gateways aus der AnaGate-Serie bieten einen Zugriff auf den I12C Bus Uber einen
herkdmmlichen NetzwerkanschluB. Mit den Funktionen der I2C API kdénnen diese I2C-
Gateways und damit der I2C Bus auf einfache Art und Weise angesprochen werden. Die
Programmierschnittstelle ist fiir alle Gerate identisch und erfolgt generell (ber das Netzwerk-
Protokoll TCP.

Aktuell kénnen folgende Gerate Uber die 12C API genutzt werden:
e AnaGate I2C

e AnaGate Universal Programmer
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LS [2COpenDevice

LS_I2COpenDevice — Baut eine Netzwerkverbindung zu einem AnaGate 12C (bzw.
AnaGate Universal Programmer) auf.

Syntax

int RC, int Handle = LS _|2COpenDevice(unsigned int nBaudrate, string
sl PAddress, int nTineout);

Parameter

nBaudrate Baudrate, mit der der I12C-Bus betrieben werden soll. Die Werte kdnnen
individuell eingestellt werden, z.B.

e 100000 flr 100kBit (Standard Mode)

e 400000 fiir 400kBit (Fast Mode)

6 Anmerkung
GroBere Werte als 400kBit werden auf dem AnaGate SPI

ignoriert.
sIPAddress Netzwerkadresse des AnaGate Partners.
nTimeout Standard-Timeout fiir AnaGate-Zugriffe in Millisekunden.

Ein Timeout wird festgestellt, wenn der AnaGate Hardware nicht
innerhalb der vereinbarten Timeout-Zeit antwortet. Diese Timeout-
Zeit gilt auf der aktiven Netzwerkverbindung flir alle Kommandos bzw.
Funktionen, fir die kein spezifischer Timeout-Wert definiert werden

kann.
Ruckgabewerte
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode

(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Handle Zugriffs-Handle, falls die Verbindung zum Device erfolgreich hergestellt
wurde.

Beschreibung

Baut eine Netzwerkverbindung Uber TCP/IP zu einem AnaGate I12C (bzw. AnaGate
Universal Programmer) auf. Erst nach dem erfolgreichen Verbinden mit dem Gerat
ist ein Zugriff auf den I2C Bus mdglich.

e Anmerkung
Das AnaGate I2C (bzw. die I2C-Schnittstelle eines AnaGate Universal

Programmers) erlaubt nur eine einzige Netzwerkverbindung. Solange
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eine bestehende Verbindung aufrechterhalten wird, wird jeder neuer
Verbindungsversuch abgelehnt.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel fliir den intialen Zugriff auf das Gerat.

nRC, nHandle = LS _|2COpenDevice( 1000000, "192.168.0.254", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
print (LS | 2CError Message(nRC));
exit();
end,

- now do sonet hi ng

LS | 2CC oseDevi ce( nHandl e) ;

Siehe auch

LS_I2CCloseDevice
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LS 12CCloseDevice

LS_I2CCloseDevice — SchlieBt eine geotffnete Netzwerk-Verbindung zu einem
AnaGate I2C Device.

Syntax

int RC = LS |2CC oseDevice(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS | 2COpenDevi ce.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

SchlieBt eine gedffnete Netzwerk-Verbindung zu einem AnaGate I2C Device. Das
Ubergebene Handle hHandl e ist ein Rickgabewert aus einem vorangegangenen
erfolgreichen Aufruf der Funktion LS | 2COpenDevi ce.

2 Wichtig
Das explizite Schliesen der Verbindung ist notwendig, um die in der DLL
angelegten Systemresourcen wieder freizugeben und dem verbundenen
Gerat mitzuteilen, dass die Verbindung nicht mehr genutzt wird und

wieder fliir neue Verbindungsanfragen zur Verfliigung gestellt werden soll.

Siehe auch

LS_I2COpenDevice
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LS [2CReset

LS _I2CReset — Setzt den I2C-Controller auf dem AnaGate I12C Device zurick.

Syntax

int RC = LS |2CReset(int hHandl e);

Parameter

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS | 2COpenDevi ce.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Setzt den I12C-Controller auf dem AnaGate I2C Device zuriick.
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LS I2CRead

LS _I2CRead — Liest Daten von einem I2C Partner.

Syntax

int RC, table(nBufferLen) tabBuffer = LS | 2CRead(i nt hHandl e, unsi gned
short nSl aveAddress, int nBufferLen);

Parameter

hHandle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS | 2COpenDevi ce.

nSlaveAddress Slave-Adresse des I2C Partners. Die Slave-Address kann eine sog.
7 oder 10-Bit Adresse darstellen (siehe Anhang B, Adressierung
auf dem I2C Bus ).

nBufferLen Anzahl der Bytes, die gelesen werden sollen.
Ruckgabewerte
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode

(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).
tabBuffer = Byte-Puffer, der die vom I2C Partner empfangenen Daten, enthalt.
Beschreibung

Liest Daten von einem I2C Partner. Der Anwender mufB3 einen korrekten Aufbau der
Adresse des I12C Partners sicherstellen.

Das R/W-Bit der Slave-Adresse muss vom Anwender nicht explizit gesetzt werden.

Siehe auch

LS_I2CWrite
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LS_I2CWrite

LS _I2CWrite — Schreibt Daten zu einem I2C Partner.

Syntax
int RC int
nSl aveAddr ess,
Parameter
hHandle

nSlaveAddress

ErrorByte = LS I2CWite(int hHandl e, wunsigned short
tabl e(nBuf ferLen) tabBuffer, int nBufferLen);

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

Slave-Adresse des I12C Partners. Die Slave-Address kann eine sog.
7 oder 10-Bit Adresse darstellen (siehe Anhang B, Adressierung
auf dem I2C Bus ).

nBufferLen Anzahl von Datenbytes, die gelesen werden sollen.
tabBuffer Byte-Puffer mit den Daten, die an den I2C Partner gesendet werden
sollen.
Ruckgabewert
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode

(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

ErrorByte Index des Datenbytes im Sendepuffer bei dem ein Schreib-spezifischer
Fehler aufgetreten ist.

Beschreibung

Schreibt Daten zu einem I2C Partner. Der Anwender muB einen korrekten Aufbau
des Datenpuffers und der Adresse des 12C Partners sicherstellen.

Das R/W-Bit der Slave-Adresse muss vom Anwender nicht explizit gesetzt werden.

Siehe auch

LS_I2CRead
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LS_12CReadDigital

LS_I2CReadDigital — Liest die aktuellen Werte der digitale Ein-/Ausgabe-Register
der AnaGate Hardware zurick.

Syntax

int RC, int

hHandl e) ;

Parameter

nlnputBits, int nQutputBits = LS |I2CReadDigital (int

hHandle Giiltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS | 2COpenDevi ce.

Ruckgabewert
RC

nInputBits

nOutputBits

Beschreibung

Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Eingangen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Eingangen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Zeiger auf den aktueller Inhalt des Registers mit den digitalen
Ausgdngen. Dabei entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen
Ausgdngen und Bit 4 bis Bit 31 sind auf 0 gesetzt.

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauseriickseite Anschlisse fir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgange.

Die aktuellen

Zustande der digitalen Eingange und Ausgdnge kdénnen mit der

Funktion LS | 2CReadDi gi t al ermittelt werden.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das die digitale I0s setzt und zurickliest.

nRC, hHandl e

end;

/1 read all
NnRC, nlnputs, nQutputs = LS | 2CReadDi gital ( hHandl e );

nQut puts = 0x03;

LS | 2C0penDevi ce( 400000, "192.168.0.254", 5000 );

if ( NnRC==0) then
/1 set the digital output register (PINO and PIN 1 to H CGH val ue)
NnRC = LS I2CWiteDigital ( hHandl e, nQutputs );

i nput and out put registers

LS | 2CC oseDevi ce( hHandl €e) ;

Siehe auch

LS_I2CWriteDigital
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LS [2CWriteDigital

LS_I2CWriteDigital — Setzt das digitale Ausgabe-Register der AnaGate-Hardware
auf einen neuen Wert.

Syntax

int RC=LS I2CWiteDigital (int hHandle, int nQutputBits);
Parameter

hHandle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von

LS | 2COpenDevi ce.
nOutputBits Neuer Wert des Registers mit den digitalen Ausgéngen. Dabei

entsprechen Bit 0 bis Bit 3 den vier digitalen Ausgéngen und Bit 4 bis
Bit 31 sind reserviert und auf 0 zu setzen.

Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rlckgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Alle Gerate der AnaGate-Serie (ausser der Geratevariante AnaGate CAN uno im
Hutschienengehduse) besitzen auf der Gehauserlickseite Anschlisse fiir jeweils 4
digitale Eingange und 4 digitale Ausgénge.

Die digitalen Ausgange kdénnen mit der Funktion LS | 2CWiteDigital verandert
werden.

Ein Programmier-Beispiel zum Lesen/Schreiben der IO ist bei der Beschreibung von
LS | 2CReadDi gi t al zu finden.

Siehe auch

LS_I2CReadDigital
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LS [2CErrorMessage

LS_I2CErrorMessage — Gibt eine textuelle Beschreibung eines Riickgabewertes aus
einer API-Funktion zurlck.

Syntax

string sErrorMsg LS | 2CError Message(i nt nRet Code);

Parameter

nRetCode Fehlercode, dessen Fehlerbeschreibung ermittelt werden soll.

Ruckgabewert

sErrorMsg Textuelle Beschreibung des Fehlercodes (in englischer Sprache).

Beschreibung

Gibt eine textuelle Beschreibung des Uibergebenen Riickgabewertes zurlick (siehe
auch Anhang A, Riickgabewerte aus den API Funktionen ). Alle Fehlertexte sind in
englischer Sprache.

Im folgenden ein Programmier-Beispiel in LUA.

nRC=0;
sErrorText = "No Error';
/[/... call a APl function here

sError Text = LS | 2CErr or Message(nRC) ;
print(sErrorText);

131 © 2007-2010 Analytica GmbH



I2C Funktionen

LS _12CReadEEPROM

LS I2CReadEEPROM — Liest Daten von einem EEPROM am I2C-Bus.

Syntax

int RC, tabData(nDatlLen) = LS | 2CReadEEPROM i nt hHandl e, unsi gned short

nSubAddr ess,
nDat aLen) ;

Parameter

hHandle

nSubAddress

nOffset

nOffsetFormat

unsigned int nOfset, unsigned int nOfsetFormat, int

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

Subadresse des EEPROMs, mit dem kommuniziert werden soll. Die
gultigen Werte fir die nSubAddr ess werden von der Einstellung
des Parameters nOf f set For mat (Bit 8-10) beeinfluBt. Werden von
dem EEPROM-Typ Bits der Chip Enable Address zur Adressierung
des internen Speichers verwendet, so kdnnen nur noch die frei
verfligbaren Bits als Steuerpins fir die Ansteuerung des Bausteins
auf der Platine genutzt werden.

e kein Bit fiir die Adressierung verwendet: 0 bis 7
e 1 Bit fir die Adressierung verwendet: 0 bis 3

e 2 Bits fur die Adressierung verwendet: 0 bis 1

e 3 Bits fur die Adressierung verwendet: 0

Daten-Offset auf dem EEPROM, ab dem Daten gelesen werden
sollen.

Dieser Parameter ist als Bitfeld definiert und gibt an, wie eine
Speicheradresse auf dem EEPROM bei Schreib- und Lesezugriffen
abgebildet wird.

Die Bits 0-7 geben an, wieviele Bits im Adressbyte (bzw.
Addresswort) fir die Adressierung verwendet werden.

Die Bits 8-10 geben an, wieviele und welche der Chip Enable
Bits zusatzlich zur Adressierung des EEPROM-Speichers verwendet
werden (Tabelle C.1, ,Verwendung der Chip-Enable Bits bei I12C
EEPROMs ).

6 Anmerkung
Die maximal adressierbare Speicherg6éBe eines EEPROM

kann aus der Summe aller Adressbits berechnet werden.
So bendtigt z.B. ein M24C08 acht Bits des Adressbytes
und 1 zusatzliches Bit. Damit kdénnen Uber die 9 Bits
ingesamt 512 Bytes adressiert werden.
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nDatalenLen Lange des Datenpuffers.
Ruckgabewerte
RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlick, andernfalls einen Fehlercode

(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

tabData Enthalt die vom EEPROM gelesenen Daten.

Beschreibung

Die LS | 2CReadEEPROM liest Daten von einem seriellen I2C-EEPROM.

Der Zugriff auf eine Speicheradresse auf einem I2C-EEPROM wird prinzipell Gber eine
normale Schreib bzw. Leseanforderung auf dem I2C-Bus realisiert. Somit mussen
bei einem Lesezugriff nur die passende Slave-Adresse, die Offset-Adresse auf dem
Chip und die eigentlichen Daten gesendet werden.

Die Funktion LS | 2CReadEEPROM setzt die Ubergebene Speicheradresse auf dem
Chip anhand der Angabe von der Subadresse und der Adressierungsvariante des
vorliegenden EEPROM-Typs korrekt um. Eine Angabe der Slave-Adresse entfallt, da
diese bereits durch die vorhandenen Parameter festgelegt ist.

Ein Programmier-Beispiel, das ein EEPROM vom Typ ST24C1024 komplett 16scht,
ist bei der Beschreibung von LS_I2WriteEEPROM zu finden.

Siehe auch

LS_I2CWriteEEPROM

Anhang C, Programmierung von I2C EEPROM
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LS _12CWriteEEPROM

LS_I2CWriteEEPROM — Beschreibt ein serielles EEPROM am I2C-Bus.

Syntax

int RC = LS I2CWiteEEPROMint hHandl e, unsigned short nSubAddress,

unsi gned int

nOfset, wunsigned int nOfsetFormat, int nDatalen,

t abl e(nDat aLen) tabData);

Parameter

hHandle

nSubAddress

nOffset

nOffsetFormat

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
| 2COpenDevi ce.

Subadresse des EEPROMs, mit dem kommuniziert werden soll. Die
gultigen Werte fir die nSubAddr ess werden von der Einstellung
des Parameters nOf f set For mat (Bit 8-10) beeinfluBt. Werden von
dem EEPROM-Typ Bits der Chip Enable Address zur Adressierung
des internen Speichers verwendet, so kdnnen nur noch die frei
verfligbaren Bits als Steuerpins fir die Ansteuerung des Bausteins
auf der Platine genutzt werden.

e kein Bit fiir die Adressierung verwendet: 0 bis 7
e 1 Bit fir die Adressierung verwendet: 0 bis 3

e 2 Bits fur die Adressierung verwendet: 0 bis 1

e 3 Bits fur die Adressierung verwendet: 0

Daten-Offset auf dem EEPROM, ab dem die Ubergebenen Daten
geschrieben werden soll.

Dieser Parameter ist als Bitfeld definiert und gibt an, wie eine
Speicheradresse auf dem EEPROM bei Schreib- und Lesezugriffen
abgebildet wird.

Die Bits 0-7 geben an, wieviele Bits im Adressbyte (bzw.
Addresswort) fir die Adressierung verwendet werden.

Die Bits 8-10 geben an, wieviele und welche der Chip Enable
Bits zusatzlich zur Adressierung des EEPROM-Speichers verwendet
werden (Tabelle C.1, ,Verwendung der Chip-Enable Bits bei I12C
EEPROMs ).

6 Anmerkung
Die maximal adressierbare Speicherg6éBe eines EEPROM

kann aus der Summe aller Adressbits berechnet werden.
So bendtigt z.B. ein M24C08 acht Bits des Adressbytes
und 1 zusatzliches Bit. Damit kdénnen Uber die 9 Bits
ingesamt 512 Bytes adressiert werden.
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nDatalLen Lange des Datenpuffers.
tabData Zeichenfolgepuffer mit den Daten, die geschrieben werden sollen.
Ruckgabewert

RC Die Funktion gibt im Erfolgsfall 0 zurlck, andernfalls einen Fehlercode
(Anhang A, Rickgabewerte aus den API Funktionen ).

Beschreibung

Die LS | 2CW i t eEEPROM schreibt Daten auf ein serielles I2C-EEPROM.

Der Zugriff auf eine Speicheradresse auf einem I2C-EEPROM wird prinzipell Gber eine
normale Schreib bzw. Leseanforderung auf dem I2C-Bus realisiert. Somit miissen bei
einem Schreibzugriff nur die passende Slave-Adresse, die Offset-Adresse auf dem
Chip und die eigentlichen Daten gesendet werden.

Die FunktionLS | 2CW it eEEPROM setzt die Ubergebene Speicheradresse auf dem
Chip anhand der Angabe von der Subadresse und der Adressierungsvariante des
vorliegenden EEPROM-Typs korrekt um. Eine Angabe der Slave-Adresse entfallt, da
diese bereits durch die vorhandenen Parameter festgelegt ist.

Tipp

Beim Programmieren von EEPROM's ist zu beachten, dass der EEPROM-
Speicher in sogenannte Pages unterteilt ist, und daB mit einem einzelnen
Schreibbefehl nur innerhalb einer Speicherseite programmiert werden
kann. Benutzer von LS _| 2CW i t eEEPROMmiissen selbst sicherstellen, daB
sie nicht Uber Seitengrenzen hinaus schreiben. Die jeweilige GroBe einer
Speicherseite ist abhangig vom EEPROM-Typ.

M

Im folgenden ein Programmier-Beispiel, das ein EEPROM vom Typ ST24C1024
komplett I6scht.

tabData = {};

for i=1, 256 , 1 do
table.insert(tabData, 0x0 );
end;

nSubAddress = 0; H
nO f set Format = 0x10+0x0F;, H

RC, hHandl e = LS | 2COpenDevi ce(400000, "192.168.0.254", 5000);
if ( RC==0) then
for page=0, 512-1, 1 do
RC = LS | 2CWit eEEPROM hHandl e, nSubAddress, i*256, nOf Set Format, 256, tabData ); EH
end;
LS | 2CO oseDevi ce( hHandl e) ;
end;

E Es koénnen bis zu 4 ST24C1024 am I2C-Bus verdrahtet werden. Uber die Angabe
der Subadresse 0 liegen die Steuerpins E2 und E1 auf LOW.

B Der ST24C1024 bendétigt 17 Adressbits zur Adressierung der 128kB. 16 Bits
werden Uber die Adressangabe des Schreibbefehls festgelegt: 16=0x0F. Das
Adressbit A16 wird Uber das EO der Chip Enable Address festgelegt, deshalb ist
der Mode 1 (E2-E1-AQ) zu verwenden: 0x10.
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E Die SeitengréBe eines ST24C1024 betragt 256 Byte, im vorliegenden Fall werden
alle Seiten komplett Gber eine for-Schleife programmiert.

Siehe auch

LS_I2CReadEEPROM

Anhang C, Programmierung von I12C EEPROM
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LS [2CSequence

LS_I2CSequence — Schreibt eine Sequenz zu einem 12C Partner iber das AnaGate
I12C Device.

Synopsis

i nt RC, i nt Nunber O Byt esRead, i nt Byt eNunber Last Err or,
t abl e( Number Of Byt esToRead) ReadData = LS |2CSequence( int Handle
, i nt Nurmber Of Byt esToWi te , i nt Nunmber O Byt esToRead ,

t abl e( Number Of Byt esToWite) WiteData );
Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs
von I2COpenDevice.

int NumberOfBytesToWrite Gesamtanzahl der Bytes die in dieser Sequenz
geschrieben werden sollen.

int NumberOfBytesToRead Gesamtanzahl der Bytes die in dieser Sequenz
gelesen werden sollen.

table(NumberOfBytesToWrite) Zeichenfolgepuffer mit den Daten der Sequence.

WriteData

Riickgabewerte

int RC Treten keine Fehler auf, wird Null zurliickgegeben.
Falls die Funktion fehlschlagt, ist der Returncode
ungleich Null.

int NumberOfBytesRead Anzahl der tatsachlich gelesenen Bytes.

int ByteNumberLastError Nummer des Bytes an dem der letzte Fehler auftrat.

table (NumberOfBytesRead) Zeichenfolgepuffer mit den gelesenen Daten des 12C
ReadData Partners.
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Kapitel 13. CANOpen Funktionen

CANopen® ist ein auf CAN basierendes Kommunikationsprotokoll, das zur Vernetzung und
Steuerung von intelligenten Geraten, insbesondere in der Automatisierung eingesetzt wird. Es
wird von der Organisation CAN in Automation (CiA) gepflegt und ist als Europdische Norm EN
50325- 4 standardisiert (siehe [CiIA-DS301]).

Nutzer der AnaGate API kdnnen auf eine einfache Schnittstelle zuriickgreifen, die als CANopen-
Master auf die im nachfolgenden beschriebenen CANopen-Dienste zur Verfligung stellt.
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LS CANopenSetConfig

LS_CANopenSetConfig

— Konfiguriert die verbindungsspezifischen

Gerateeinstellungen fir den CANOpen-Betrieb. MuB am Anfang einmal Aufgerufen
werden um die CANOpen Funktionalitat einzuschalten.

Synopsis

int RC = LS CANopenSet Config( int Handle , int CANOpenConfig );

Beschreibung

Parameter

int Handle

int CANOpenConfig

Riickgabewerte

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

Bit O:

0:

Die CANOpen Funktionalitét wird nicht unterstitzt
(Standard). Ein Aufruf einer CANOpen Funktion
wird negativ (FFh) quittiert. Empfangene CAN-
Daten werden immer als Standard Datalndication
(OP_ANAGATE_CAN_DATA_IND) gesendet.

Die CANOpen Funktionalitat ist eingeschaltet und
es koénnen die nachfolgend beschriebenen Funktionen
verwendet werden.

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zurlickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS CANopenGetConfig

LS_CANopenGetConfig — Liest die verbindungsspezifischen Gerateeinstellungen des
CANOpen-Betriebs aus.

Synopsis

int RC = LS CANopenGet Config( int Handle );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges

Zugriffs-Handle  eines  erfolgreichen  Aufrufs von

LS_CANOpenDevice.

Riickgabewerte

int RC

int CANOpenConfig

Treten keine Fehler auf, wird Null zuriickgegeben. Falls die
Funktion fehlschldgt, ist der Returncode ungleich Null.

Bit O:

0:

Die CANOpen Funktionalitéat wird nicht unterstitzt
(Standard). Ein Aufruf einer CANOpen Funktion
wird negativ (FFh) quittiert. Empfangene CAN-
Daten werden immer als Standard Datalndication
(OP_ANAGATE_CAN_DATA_IND) gesendet.

Die CANOpen Funktionalitdt ist eingeschaltet und
es koénnen die nachfolgend beschriebenen Funktionen
verwendet werden.
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LS CANopenSetSYNCMode

LS_CANopenSetSYNCMode — Dies Funktion wird benétigt um den periodischen
SYNC-Modus. In dem periodischen SYNC-Modus werden vom AnaGate in
dem festgelegten Intervall SYNC-Nachrichten erzeugt und auf dem CAN-Bus
versendet. Um den periodischen SYNC-Modus abzuschalten muss die Funktion mit
PeriodTime=0 aufgerufen werden.

Synopsis
int RC = LS CANopenSet SYNCMbde( int Handle , int PeriodTine );

Beschreibung

Parameter
int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.
int PeriodTime = 0: periodischer SYNC-Modus wird abgeschaltet.
> 0: SYNC-Modus wird mit angegebenem Intervall in ms
gestartet.
Riickgabewerte

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zuriickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS CANopenSetCallbacks

LS_CANopenSetCallbacks — Setzt die verschiedenen Callback-Funktion, die beim
Eingang von CAN-Telegrammen aufgerufen werden.

Synopsis
int RC = LS _CANopenSet Cal | backs( int Handl e, string Call backFuncti onPDO

, string CallbackFunctionSYNC , string CallbackFuncti onEMCY , string
Cal | backFuncti onGUARD , string Call backFuncti onUndefined );

Beschreibung

Parameter

int Handle

string CallbackFunctionPDO

string
CallbackFunctionSYNC

string
CallbackFunctionEMCY

string
CallbackFunctionGUARD

string
CallbackFunctionUndefined

Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs
von LS_CANOpenDevice.

Name einer selbstdefinierten Lua-Callback-Funktion
die beim Empfang von PDO Nachrichten aufgerufen
wird. Zum deaktivieren der Callback-Funktionalitat,
ist dieser Parameter auf "" zu setzen. Der Aufbau
der Funktionsparameter ist der Callback Definition zu
entnehmen.

Name einer selbstdefinierten Lua-Callback-Funktion
die beim Empfang von SYNC Nachrichten aufgerufen
wird. Zum deaktivieren der Callback-Funktionalitat,
ist dieser Parameter auf "" zu setzen. Der Aufbau
der Funktionsparameter ist der Callback Definition zu
entnehmen.

Name einer selbstdefinierten Lua-Callback-Funktion
die beim Empfang von EMCY Nachrichten aufgerufen
wird. Zum deaktivieren der Callback-Funktionalitat,
ist dieser Parameter auf "" zu setzen. Der Aufbau
der Funktionsparameter ist der Callback Definition zu
entnehmen.

Name einer selbstdefinierten Lua-Callback-Funktion
die beim Empfang von GUARD Nachrichten
aufgerufen wird. Zum deaktivieren der Callback-
Funktionalitat, ist dieser Parameter auf "" zu setzen.
Der Aufbau der Funktionsparameter ist der Callback
Definition zu entnehmen.

Name einer selbstdefinierten Lua-Callback-Funktion
die beim Empfang von nicht zuordenbaren
Nachrichten (PDO, SYNC, EMCY bzw. GUARD)
aufgerufen wird. Wenn auf dem CAN-Bus z.B. auch
noch Standard CAN Nachrichten versendet werden
kann es Nachrichten geben die nicht zuordenbar
sind. Diese werden dann an diese Callback-
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Funktion gesendet. Zum deaktivieren der Callback-
Funktionalitat, ist dieser Parameter auf "" zu setzen.
Der Aufbau der Funktionsparameter ist dem CANWrite
zu entnehmen.

Riickgabewerte

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zurlickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS _CANopenGetPDO

LS_CANopenGetPDO — Liest eine CANOpen PDO aus dem internen Empfangspuffer
aus. Solange die Callbackfunktion fiir PDO Nachrichten nicht gesetzt wurde, werden
die eingehenden PDO Nachrichten in einem internen Puffer zwischengespeichert
und mussen mit dieser Funktion einzeln abgepollt werden. Sollte in dem internen
Puffer keine Nachricht vorhanden sein wird héchstens die Zeit "Timeout" auf eine
eingehende PDO gewartet.

Synopsis

int Avail Messages, int Nodel D, i nt PDOTyp, tabl e(1-8) Data, int Seconds,
int Mcroseconds = LS CANopenGet PDQ( int Handle , int Tinmeout );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int Timeout Zeit in ms wie lange auf eine eingehende PDO gewartet werden soll
wenn der interne Puffer fir PDO Nachrichten leer ist.

Riickgabewerte
int AvailMessages Anzahl der Nachrichten die sich noch im Puffer befinden.

= -2: Es wurden seit dem Start noch keine PDO's
empfangen. Die restlichen Rickgabeparameter sind
ungultig

= -1: Es waren keine Nachrichten im Puffer. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

>= Anzahl der noch verfligbaren Nachrichten im Puffer.
0:

int NodelD CANOpen NodelD des Versenders der PDO Nachricht.. Nur
giltig wenn AvailMessages >=0.

int PDOTyp PDO-Typ (Transmit/Receive ; 1...4) der PDO Nachricht.. Nur
gultig wenn AvailMessages >=0.

table(1-8) Data Daten der PDO Nachricht

int Seconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus in Sekunden seit dem
01.01.1976

int Microseconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus: Mikrosekundenanteil
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LS _CANopenGetSYNC

LS_CANopenGetSYNC — Liest eine CANOpen SYNC Nachricht aus dem internen
Empfangspuffer aus. Solange die Callbackfunktion fiir SYNC Nachrichten nicht
gesetzt wurde, werden die eingehenden SYNC Nachrichten in einem internen Puffer
zwischengespeichert und missen mit dieser Funktion einzeln abgepollt werden.
Sollte in dem internen Puffer keine Nachricht vorhanden sein wird héchstens die Zeit
"Timeout" auf eine eingehende SYNC Nachricht gewartet.

Synopsis

int Avail Messages, int ReturnCode, int Seconds, int Mcroseconds =
LS CANopenGet SYNC( int Handle , int Tineout );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int Timeout Zeit in ms wie lange auf eine eingehende SYNC Nachricht gewartet
werden soll wenn der interne Puffer fiir SYNC Nachrichten leer ist.

Riickgabewerte
int AvailMessages Anzahl der Nachrichten die sich noch im Puffer befinden.

=-2: Es wurden seit dem Start noch keine
SYNC Nachrichten empfangen. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

= -1: Es waren keine Nachrichten im Puffer. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

>= Anzahl der noch verfligbaren Nachrichten im Puffer.
0:
int ReturnCode Rickgabewert beim automatischen Versenden von SYNC

Nachrichten. Nur gtltig wenn AvailMessages >=0.

int Seconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus in Sekunden seit dem
01.01.1976. Nur gultig wenn AvailMessages >=0.

int Microseconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus: Mikrosekundenanteil. Nur
gliltig wenn AvailMessages >=0.
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LS CANopenGetEMCY

LS_CANopenGetEMCY — Liest eine CANOpen EMCY Nachricht aus dem internen
Empfangspuffer aus. Solange die Callbackfunktion fir EMCY Nachrichten nicht
gesetzt wurde, werden die eingehenden EMCY Nachrichten in einem internen Puffer
zwischengespeichert und missen mit dieser Funktion einzeln abgepollt werden.
Sollte in dem internen Puffer keine Nachricht vorhanden sein wird héchstens die Zeit
"Timeout" auf eine eingehende EMCY Nachricht gewartet.

Synopsis

int Avail Messages, int NodelD, int ErrorCode, int ErrorRegister,
t abl e(5) ErrorDescription, i nt Seconds, i nt M cr oseconds =
LS CANopenGet EMCY( int Handle , int Tineout );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int Timeout Zeit in ms wie lange auf eine eingehende EMCY Nachricht gewartet
werden soll wenn der interne Puffer fiir EMCY Nachrichten leer ist.

Riickgabewerte

int AvailMessages Anzahl der Nachrichten die sich noch im Puffer
befinden.

= -2: Es wurden seit dem Start noch keine
EMCY Nachrichten empfangen. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

= -1: Es waren keine Nachrichten im Puffer. Die
restlichen Rickgabeparameter sind ungtiltig

>= Anzahl der noch verfiigbaren Nachrichten im
0: Puffer.

int NodelD CANOpen NodelD des Versenders der PDO Nachricht.
Nur gtiltig wenn AvailMessages >=0.

int ErrorCode ErrorCode der aktuellen Message. Nur giltig wenn
AvailMessages >=0.

int ErrorRegister ErrorRegister der aktuellen Message. Nur gultig wenn
AvailMessages >=0.

table(5) ErrorDescritpion Table mit der Fehlerbeschreibung. Nur glltig wenn
AvailMessages >=0.

int Seconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus in Sekunden seit
dem 01.01.1976. Nur gultig wenn AvailMessages
>=0.
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int Microseconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus:
Mikrosekundenanteil. Nur glltig wenn AvailMessages
>=0.
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LS CANopenGetGUARD

LS_CANopenGetGUARD — Liest eine CANOpen GUARD Nachricht aus dem internen
Empfangspuffer aus. Solange die Callbackfunktion fiir GUARD Nachrichten nicht
gesetzt wurde, werden die eingehenden GUARD Nachrichten in einem internen Puffer
zwischengespeichert und missen mit dieser Funktion einzeln abgepollt werden.
Sollte in dem internen Puffer keine Nachricht vorhanden sein wird héchstens die Zeit
"Timeout" auf eine eingehende GUARD Nachricht gewartet.

Synopsis

int Avail Messages, int NodelD, int Status, int Seconds, int M croseconds
= LS CANopenGet GUARD( int Handle , int Tinmeout );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int Timeout Zeit in ms wie lange auf eine eingehende GUARD Nachrichten
gewartet werden soll wenn der interne Puffer flir GUARD Nachrichten
leer ist.

Riickgabewerte
int AvailMessages Anzahl der Nachrichten die sich noch im Puffer befinden.

=-2: Es wurden seit dem Start noch keine
GUARD Nachrichten empfangen. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

= -1: Es waren keine Nachrichten im Puffer. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

>= Anzahl der noch verfligbaren Nachrichten im Puffer.
0:

int NodelD CANOpen NodelD des Versenders der PDO Nachricht. Nur
giltig wenn AvailMessages >=0.

int Status Status der aktuellen Message. Nur giiltig wenn AvailMessages
>=0.

int Seconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus in Sekunden seit dem

01.01.1976. Nur glltig wenn AvailMessages >=0.

int Microseconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus: Mikrosekundenanteil. Nur
giltig wenn AvailMessages >=0.
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LS CANopenGetUndefined

LS_CANopenGetUndefined — Liest eine Nachricht aus dem internen Empfangspuffer
fir undefinierte Nachrichten [150] aus. Solange die Callbackfunktion fir
undefinierte Nachrichten [150] nicht gesetzt wurde, werden die eingehenden
undefinierte Nachrichten [150] in einem internen Puffer zwischengespeichert und
mussen mit dieser Funktion einzeln abgepollt werden. Sollte in dem internen
Puffer keine Nachricht vorhanden sein wird héchstens die Zeit "Timeout" auf eine
eingehende undefinierte Nachricht [150] gewartet.

Synopsis

int Avail Messages, int CANID, int NodelD, int FunctionCode, table(1-8)
Data, int Seconds, int Mcroseconds = LS CANopenGet Undefi ned( i nt Handl e
, int Timeout );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int Timeout  Zeit in ms wie lange auf eine eingehende undefinierte Nachricht
gewartet werden soll wenn der interne Puffer flr undefinierte
Nachrichten leer ist.

Riickgabewerte
int AvailMessages Anzahl der Nachrichten die sich noch im Puffer befinden.

=-2: Es wurden seit dem Start noch keine
undefinierten Nachrichten empfangen. Die restlichen
Riickgabeparameter sind unglltig

= -1: Es waren keine Nachrichten im Puffer. Die restlichen
Riickgabeparameter sind ungliltig

>= Anzahl der noch verfligbaren Nachrichten im Puffer.
0:

int CANID CAN-ID der aktuellen Message. Nur gultig wenn AvailMessages
>=0.

int NodelD CANOpen NodelD der aktuellen Message. Nur glltig wenn
AvailMessages >=0.

int FunctionCode CANOpen Funktionscode der aktuellen Message. Nur glltig
wenn AvailMessages >=0.

table(1-8) Data Table mit den Daten. Nur gultig wenn AvailMessages >=0.

int Seconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus in Sekunden seit dem

01.01.1976. Nur giltig wenn AvailMessages >=0.
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int Microseconds Zeit des Empfangs vom CAN-Bus: Mikrosekundenanteil. Nur
giltig wenn AvailMessages >=0.

Als undefinierte Nachrichten werden die eingehenden Nachrichten bezeichnet die
anhand des Funktionscodes keiner CANOpen Funktion zugeordnet werden kénnen.
Sollte nur in Netzen vorkommen in denen gleichzeitig zu CANOpen noch Standard
CAN oder andere Protokolle betrieben werden.
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LS CANopenSendNMT

LS_CANopenSendNMT — Sendet eine CANOpen NMT Nachricht an die angegebene
NodelD.

Synopsis

int RC = LS CANopenSendNMI( int Handle , int NodelD , int NMITyp );
Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int NodeID CANOpen NodelD des Empfangers der NMT Nachricht.

int NMTTyp  Typ der NMT Nachricht.

Riickgabewerte

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zuriickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS CANopenSendSYNC

LS_CANopenSendSYNC — Sendet eine SYNC Nachricht.
Synopsis
int RC = LS CANopenSendSYNC( int Handle );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges  Zugriffs-Handle eines erfolgreichen  Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

Riickgabewerte

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zurlickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS CANopenSendTIME

LS_CANopenSendTIME — Sendet eine TIME STAMP Nachricht.
Synopsis
int RC = LS CANopenSendTIME( int Handle , int Day , int MIliseconds );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int Day gangene Tage seit dem 01.01.1984.

int Milliseconds Vergangene Millisekunden seit Mitternacht.

Riickgabewerte

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zuriickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS CANopenSendPDO
LS_CANopenSendPDO — Sendet eine PDO Nachrict an die angegebene NodelD.
Synopsis

int RC = LS CANopenSendPDQ( int Handle , int NodelD , int PDOTyp , int
Dat aLength , table(1-8) SendData );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int NodelD CANOpen NodelD des Empfangers der PDO Nachricht.

int PDOTyp PDO Typ der Nachricht.

int DataLength Anzahl der zu versendenen Datenbytes.

table(1-8) SendData Table mit den zu versendenden Daten.

Riickgabewerte

int RC  Treten keine Fehler auf, wird Null zurlickgegeben. Falls die Funktion
fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
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LS CANopenSendSDORead

LS_CANopenSendSDORead — Sendet ein SDO Anfrage an einen CANOpen Slave um
ein Objektverzeichniseintrag zu lesen. Bei erfolgreichem Lesen werden die gelesenen
Daten zurlickgegeben.

Synopsis

int RC, int SDOReadType, int SDOReadData = LS CANopenSendSDORead( i nt
Handle , int NodelD, int Index , int Subindex , int Tineout );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int NodelD CANOpen NodelD des Empfangers der SDO Nachricht.
int Index Index des Objektverzeichniseintrages der gelesen werden soll.
int Subindex Subindex des Objektverzeichniseintrages der gelesen werden soll.

int TimeOut Timeout wie lange auf die Antwort des CANOpen Slaves gewartet

werden soll.
Riickgabewerte
int RC Treten keine Fehler auf, wird Null zurlickgegeben. Falls die

Funktion fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.
int SDOReadType Anzahl der gelesenen Bytes und Ergebnis der Leseanforderung.

int SDOReadData Gelesene Daten. Nur giiltig wenn Leseanforderung OK war
(SDOReadType = 0x80).

155 © 2007-2010 Analytica GmbH



Entwurf CANOpen Funktionen Entwurf

LS CANopenSendSDOWrite

LS_CANopenSendSDOWrite — Setzt das digitale Ausgabe-Register auf neue Werte.
Synopsis

int RC, int SDOReadType, int SDOReadData = LS CANopenSendSDOWite( int
Handle , int NodelD, int SDONiteTyp , int Index , int Subindex , int
Timeout , int SDOWiteData );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int NodelD CANOpen NodelD des Empfangers der SDO Nachricht.

int SDOWriteTyp Typ der Schreibanforderung.

int Index Index des Objektverzeichniseintrages der geschrieben werden
soll.

int Subindex Subindex des Objektverzeichniseintrages der geschrieben
werden soll.

int Timeout Timeout wie lange auf die Antwort des CANOpen Slaves

gewartet werden soll.

int SDOWriteData  Daten die geschrieben werden sollen.

Riickgabewerte

int RC Treten keine Fehler auf, wird Null zurlickgegeben. Falls die
Funktion fehlschldgt, ist der Returncode ungleich Null.

int SDOReadTyp
int SDOReadData
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LS CANopenSendSDOReadBlock

LS_CANopenSendSDOReadBlock — Setzt das digitale Ausgabe-Register auf neue

Werte.

Synopsis
i nt RC, i nt SDOReadType, i nt ReadLen, tabl e ReadDat a =
LS CANopenSendSDOReadBl ock( int Handle , int NodelD , int Index , int
Subindex , int Tineout , int ReadlLen );

Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int NodelD
int Index

int Subindex
int Timeout

int ReadLen

Riickgabewerte

int RC Treten keine Fehler auf, wird Null zuriickgegeben. Falls die
Funktion fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.

int SDOReadType
int ReadLen

table ReadData
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LS CANopenSendSDOWriteBlock

LS_CANopenSendSDOWriteBlock — Setzt das digitale Ausgabe-Register auf neue

Werte.

Synopsis
i nt RC, i nt SDOReadTyp, i nt SDOReadDat a =
LS CANopenSendSDOWiteBlock( int Handle , int SDOReadTyp , int

SDOReadDat a ) ;
Beschreibung

Parameter

int Handle Glltiges Zugriffs-Handle eines erfolgreichen Aufrufs von
LS_CANOpenDevice.

int NodelD
int Index

int Subindex
int Timeout

int WriteLen

Riickgabewerte

int RC Treten keine Fehler auf, wird Null zuriickgegeben. Falls die
Funktion fehlschlagt, ist der Returncode ungleich Null.

int SDOReadType

int SDOReadData
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Programmier-Beispiel
Programmier-Beispiel
In diesem Beispiel wird eine Verbindung zu zwei AnaGate CAN-Devices aufgebaut die
Uber den CAN-Bus miteinander verbunden sind. Sollte die Verbindung fehlschlagen
wird eine Fehlermeldung ausgegeben und das Script beendet. Bei erfolgreicher

Verbindung werden die globalen Einstellungen des AnaGate CAN-Device gesetzt.

e VVerbindung zu den zwei AnaGate CAN Devices aufbauen

Filtereinstellungen setzen

aktuelle Uhrzeit setzen

Globals setzen

3 Datenpackete auf 1. AnaGate CAN Device versenden.

Die Datenpackete aus dem internen Puffer des 2. AnaGate CAN Device lesen.

Uberpriifen ob Endlosschleife verlassen werden soll.
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CANOpen Funktionen Entwurf

Beispiel 13.1. CANOpen - LUA Scriptbeispiel

-- Filter: alle CAN-Identifier akzeptieren

aFilter = { 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00,
0x00, Ox1FFFFFFF, 0x00, Ox1FFFFFFF,
0x00, Ox1FFFFFFF, 0x00, Ox1FFFFFFF};

aSendData = { OxF1l, OxF2, OxF3, OxF4, OxF5, OxF6, OxF7, OxF8 };

Rk S o U R I R Rk kR S kS R R Sk kR R

function printf(...)
io.write(string.format(...))
io. flush();

end

Rk S R R Rk I R R Sk R S b Sk S R R R Sk R R ko

functi on main()
-- Open
nRC, nHandl e = LS CANOpenDevi ce( fal se, true, 5001, "10.1.2.160", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
print (LS _CANErr or Message(nRC)) ;
exit();
end;

nRC, nHandl e2 = LS CANOpenDevi ce( fal se, true, 5001, "10.1.2.161", 5000 );
if (nRC ~= 0) then

print (LS _CANErr or Message(nRC) ) ;

exit();
end;

-- Filter setzen
NRC = LS CANSetFilter(nHandle, aFilter);
NRC = LS CANSet Fi | ter(nHandl e2, aFilter);

-- aktuelle Zeit auf den AnaGate Device setzen
nRC, oTinme = LS GetTine();

NnRC = LS CANSet Ti ne(nHandl e, oTinme[1], oTine[2]);
NnRC = LS CANSet Ti ne( nHandl e2, oTime[ 1], oTine[2]);

-- G obals setzen
nRC = LS CANSet d obal s( nHandl e, 500000, O, true, false, false );
nRC = LS CANSet d obal s( nHandl e2, 500000, 0, true, false, false );

-- Endl osschleife

r epeat
-- 1 Datenpackete auf dem 1. AnaGate CAN Devi ce versenden
nRC = LS CANWite(nHandle, 1, 8, aSendData );

LS Sleep(20); -- 20M I I|isekunden warten

-- Datenpacket auf 2. AnaGate CAN Devi ce enpfangen
nAvail, ID, Len, Data, Sec, Mcrosec = LS CANGet Message(nHandl e2, 10);
whi | e nAvai | >=0 do
nAvail, ID, Len, Data, Sec, Mcrosec = LS CANGet Message(nHandl e2, 10);
end;
until (false);

-- Ver bi ndungen beenden

LS CANC oseDevi ce(nHandl €) ;

LS _CANC oseDevi ce( nHandl e2) ;
end;
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Kapitel 14. LUA Programmier-Beispiele
14.1. Beispiele fur Gerate mit CAN-Schnittstelle

In diesem Beispiel wird eine Verbindung zu zwei AnaGate CAN-Devices aufgebaut die
Uiber den CAN-Bus miteinander verbunden sind. Sollte die Verbindung fehlschlagen
wird eine Fehlermeldung ausgegeben und das Script beendet. Bei erfolgreicher
Verbindung werden die globalen Einstellungen des AnaGate CAN-Device gesetzt.

Verbindung zu den zwei AnaGate CAN Devices aufbauen

Filtereinstellungen setzen

aktuelle Uhrzeit setzen

Globals setzen

3 Datenpackete auf 1. AnaGate CAN Device versenden.

Die Datenpackete aus dem internen Puffer des 2. AnaGate CAN Device lesen.

Uberpriifen ob Endlosschleife verlassen werden soll.
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Beispiel 14.1. CAN- LUA Scriptbeispiel

-- Filter: alle CAN-Identifier akzeptieren

aFilter = { 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0xO0,
0x00, Ox1FFFFFFF, 0x00, Ox1FFFFFFF,
0x00, Ox1FFFFFFF, 0x00, Ox1FFFFFFF};

aSendData = { OxF1l, OxF2, OxF3, OxF4, OxF5, OxF6, OxF7, OxF8 };

Rk S o R O S I R R O kR O S R Ik kR R O

function printf(...)
io.wite(string.format(...))
io.flush();

end
R E R E R EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE SRR SRS

function main()
-- Open
nRC, nHandl e = LS CANOpenDevi ce( fal se, true, 5001, "10.1.2.160", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
print (LS _CANErr or Message(nRQC) ) ;
exit();
end;

nRC, nHandl e2 = LS CANOpenDevi ce( fal se, true, 5001, "10.1.2.161", 5000 );
if (nRC ~= 0) then

print (LS _CANErr or Message(nRQC) ) ;
exit();
end;
-- Filter setzen

nRC LS CANSetFilter(nHandle, aFilter);
nRC LS CANSet Fil ter (nHandl e2, aFilter);

-- aktuelle Zeit auf den AnaGate Device setzen
NnRC, oTime = LS GetTine();

NnRC = LS CANSet Ti ne(nHandl e, oTinme[1], oTine[2]);
NRC = LS CANSet Ti ne( nHandl e2, oTinme[1], oTine[2]);

-- G obals setzen
nRC LS CANSet d obal s( nHandl e, 500000, O, true, false, false );
nRC LS CANSet d obal s( nHandl e2, 500000, O, true, false, false );

-- Endl osschleife

r epeat
-- 1 Datenpackete auf dem 1. AnaGate CAN Devi ce versenden
nRC = LS CANWite(nHandl e, 1, 8, aSendData );

LS Sl eep(20); -- 20MIIlisekunden warten
-- Datenpacket auf 2. AnaGate CAN Devi ce enpfangen
nAvail, ID, Len, Data, Sec, Mcrosec = LS CANGet Message(nHandl e2, 10);
whi | e nAvai | >=0 do

nAvail, 1D, Len, Data, Sec, Mcrosec = LS CANGCet Message( nHandl e2, 10);
end;

until (false);

-- Ver bi ndungen beenden

LS CANC oseDevi ce(nHandl e) ;

LS _CANC oseDevi ce( nHandl e2) ;
end;
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14.2. Beispiele fur Gerate mit SPI-Schnittstelle

In diesem Beispiel wird eine Verbindung zu einem AnaGate SPI-Device aufgebaut.
Sollte die Verbindung fehlschlagen wird eine Fehlermeldung ausgegeben und das
Script beendet. Bei erfolgreicher Verbindung werden die globalen Einstellungen des
AnaGate SPI-Device gesetzt. Danach werden 4 DataRequest an den SPI-Partner
gesendet.

e Setzen des WriteEnable Flags des SPI-Partners

e Abfragen des Status Registers

e Lesen von 20 Byte ab Adresse 0x00

Beispiel 14.2. SPI - LUA Scriptbeispiel

R R R R

function printf(...)
io.wite(string.format(...))
io.flush();

end;
EEEEE R E R EE RS EEE SRR R SRR R R EEEREEEEEEREEEEEEREEEEESEESESES

function main()
-- Verbi ndung zu AnaGate SPI-Device herstellen
nRC, nHandl e = LS_SPI OpenDevi ce( "10.1.2.162", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
errortext = LS_SPI Error Message(nRC) ;
print(errortext);
exit();
end

-- Setzen der gl obal en Einstellungen
nRC = LS_SPI Set d obal s( nHandl e, 100, 2, 0, 0 );

-- OP-Codes des SPI-Partners nmit Daten
OPW it eEnab = {0x06};

OPSt at usReg = {0x05, 0x00};

OPRead = {0x03, 0x00, 0x00, 0x00};

-- WiteEnabl e-Fl ag des SPI-Partners setzen
nRC, Value = LS _SPI Dat aReq(nHandl e, 1, 1, OPWiteEnab);

-- Statusregister des SPl-Partners abfragen

nRC, Value = LS SPI Dat aReq(nHandl e, 2, 2, OPStatusReg);
for i=1, table.getn(Value), 1 do

printf("Data Status: %92X\n", Value[i]);

end;

-- Lesen von 20Bytes ab Adresse 0x00

nRC, Value = LS SPI Dat aReq(nHandl e, 4, 20, OPRead);
for i=1, table.getn(Value), 1 do

printf("Data: %92X\n", Value[i]);

end;

-- Alle digital en Ausgaenge zuruecksetzen
LS SPIWiteDigital (nHandl e, 0);

-- Verbi ndung zu AnaGate SPI - Devi ce beenden
LS_SPI C oseDevi ce( nHandl e) ;
end;
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14.3. Beispiele fur Gerate mit 12C-Schnittstelle

In diesem Beispiel wird eine Verbindung zu einem AnaGate I2C-Device aufgebaut.
Sollte die Verbindung fehlschlagen wird eine Fehlermeldung ausgegeben und
das Script beendet. Bei erfolgreicher Verbindung werden die folgenden Schritte
ausgefihrt.

Beispiel 14.3. I2C - LUA Scriptbeispiel EEPROM-Funktionen
1. Beispiel

e 64 * 1024Bytes aus dem EEPROM lesen

e 10 * 128Bytes auf das EEPROM schreiben

R R R R

function printf(...)
io.wite(string.format(...))
io.flush();

end;
EEEEE R E R EE RS EEE SRR R SRR R R EEEREEEEREEREEEEEEREEEEESEESRSE.]

function getn(t)

if type(t.n) == "nunber" then return t.n end;
local max = 0
for i, _int do
if type(i) == "nunber" and i>nax then max=i end;
end;
return max;

end;
EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEREEEEEEEEEEEESEES

function main()

aSendData = {};

for i=1, 128 , 1 do
table.insert(aSendData, i-1);
end;

nRC, nHandl e = LS | 2COpenDevi ce( 1000000, "10.1.2.162", 5000 );
if (nNRC ~= 0) then
print(LS_I 2CError Message(nRQ) ) ;
exit();
end;

- - Read EEPROM
Count Bytes = 1024;
for Address = 0, CountBytes*64, CountBytes do
nRC, Value = LS | 2CReadEEPron( nHandl e, 1, Address, CountBytes, 16);
for j=1, table.getn(Value), 1 do
printf("o®2X ", Value[j]);
if (jod6 == 0) then
printf("\n");
end;
end;
end;

--Wite EEPROM
Count Bytes = tabl e. get n(aSendDat a) ;
for Address = 0, CountBytes * 10, CountBytes do
nRC = LS | 2CW it eEEPron(nHandl e, 1, Address, 16, CountBytes, aSendData);
end;

LS | 2CWiteDigital (nHandl e, 0);
LS | 2CC oseDevi ce( nHandl e) ;
end;
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Beispiel 14.4. I2C - LUA Scriptbeispiel I2C-Direkt

2. Beispiel
e 2Bytes an einen I2C-Partner zu schreiben senden

e 1024Bytes aus einem I2C-Partner lesen

Kkkkkhhkhhhhhkhhkhhhhhkh kA kA Ak kAR kA Ak kkhhkhhhkkkhk ok kK

function printf(...)
io.wite(string.format(...))
io.flush();

end;

Kk hkhkkhkhkhkhkhkhhhkhhhhhhhhhhkkhkkkkk k& k k& &k &k kK &k Kk Kk k ok k%

function getn(t)

if type(t.n) == "nunber" then return t.n end;
local max = 0
for i, _int do
if type(i) == "nunber" and i>nax then max=i end;
end;
return max;

end;

Kkkkkhhhhhhhhhhkhhhhh kA kA kA Ak kXA kA Ak kkhhkhkhkkkkhk ok kK

function main()

aSendData = {};

for i=1, 128 , 1 do
table.insert(aSendData, i-1);
end;

nRC, nHandl e = LS | 2COpenDevi ce( 1000000, "10.1.2.162", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
print(LS_I 2CError Message(nRQ) ) ;
exit();
end;

--Wite
aData = {0x00, O0x05}; -- ab Adresse 5 | esen
nRC, Value = LS |2CWite(nHandl e, Oxa2, 2, aData);

- - Read

nRC, Value = LS | 2CRead(nHandl e, 0Oxa2, 1024);

for i=1, table.getn(Value), 1 do
printf("9®2X ", Value[i]);

end;

printf("\n");

LS | 2CWiteDigital (nHandl e, 0);
LS | 2CCl oseDevi ce( nHandl e) ;
end;
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LUA Programmier-Beispiele

Beispiel 14.5. I12C - LUA Scriptbeispiel Sequence

3. Beispiel

e Sequenz an Anagate I2C Device senden

R I R S S O S R S S S S S S S R S O

function printf(...)
io.wite(string.format(...))
io.flush();

end;

I I R S O S S R S S S S S S S R S O

function getn(t)

if type(t.n) == "nunber" then return t.n end;
local max = 0
for i, _int do
if type(i) == "nunber" and i>max then nmax=i end;
end;
return nax;

end;

R R R S O S S R S S S R S S R R S S O O

function main()
aSendData = {};
for i=1, 128 , 1 do
tabl e.insert(aSendData, i-1);
end;

nRC, nHandl e = LS | 2COpenDevi ce( 1000000, "10.1.2.162", 5000 );
if (nRC ~= 0) then
print (LS | 2CErr or Message(nRC)) ;

exit();

end;

- - Sequence

aData = {0Oxa2, 0x00, --SLA
0x02, 0x00, --Laenge Schrei bkomrando
0x00, 0x00, --Daten Schrei bkommando
Oxa3, 0x00, --SLA 2. Lesekommando
0x30, 0x00, --Laenge 1. Lesekommando
Oxa3, 0x00, --SLA 2. Lesekommando

0x20, 0x00}; --Laenge 2. Lesekommando

nRC, Count Read, Last Error, Val ue = LS | 2CSequence( nHandl e, OxO0E, 0x0050,
printf("Count Read: 992X LastError:%92X\n", CountRead, LastError);

for i=1, CountRead, 1 do

printf("%92X ", Value[i]);

end;
printf("\n");

LS 1 2CWiteDi gital (nHandl e, 0);
LS |1 2CC oseDevi ce( nHandl €) ;
end;

aDat a) ;
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Anhang A. Ruckgabewerte aus den API
Funktionen

Im folgenden eine Liste mit den Riickgabewerten der API-Funktionen. Die Werte sind

in der Header-Datei AnaGat eErr or s. h definiert.

Tabelle A.1. Alilgemeine Riickgabewerte fiir alle Gerate der
AnaGate Serie

Wert Name Beschreibung

0 ERR_NONE Kein Fehler aufgetreten.

0x000001 [ERR_OPEN_MAX_CONN Open fehlgeschlagen, Maximale
Anzahl Verbindungen erreicht.

0Ox0000FF |ERR_OP_CMD_FAILED Kommando mit unbekanntem
Fehler beendet.

0x020000 |ERR_TCPIP_SOCKET Socket-Fehler auf TCP/IP-Ebene
aufgetreten.

0x030000 [ERR_TCPIP_NOTCONNECTED Verbindung zum  TCP/IP-Parter
konnte nicht aufgebaut werden
bzw. ist unterbrochen.

0x040000 (ERR_TCPIP_TIMEOUT Der TCP/IP-Partner antwortete
nicht innerhalb des definierten
Timeouts.

0x050000 |ERR_TCPIP_CALLNOTALLOWED Das Kommando ist zu diesem
Zeitpunkt nich erlaubt.

0x060000 |ERR_TCPIP_NOT_INITIALIZED TCP/IP-Stack konnte nicht
initialisiert werden.

0x0A0000 |ERR_INVALID_CRC AnaGate TCP/IP-Telegramm hat
fehlerhafte Checksumme (CRC).

0x0B0000 |ERR_INVALID CONF AnaGate TCP/IP-Telegramm wurde
vom Partner nicht quittiert.

0x0C0000 |ERR_INVALID_CONF_DATA AnaGate TCP/IP-Telegramm wurde
vom Partner nicht korrekt quittiert.

0x900000 |ERR_INVALID_DEVICE_HANDLE Ungliltiges Zugriffs-Handle.

0x910000 |ERR_INVALID_DEVICE_TYPE Funktion kann Uber das Zugriffs-

Handle nicht ausgefiihrt werden, da
sie einem anderen Geratetyp der
AnaGate-Serie zugeordnet ist.

Tabelle A.2. Riickgabewerte fiir AnaGate I12C

Wert Name Beschreibung
0x000120 [ERR_I2C_NACK I2C-NACK
0x000121 |ERR_I2C_TIMEOUT I2C Timeout
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Rickgabewerte aus
den API Funktionen

Eine textuelle Beschreibung des Rickgabewertes kann mit der

Funktion

| 2CErr or Message() ermittelt werden. Die Beschreibung ist in englischer Sprache.

Tabelle A.3. Riickgabewerte fiir AnaGate CAN

Wert Name Beschreibung

0x000220 |ERR_CAN_NACK CAN-NACK

0x000221 |ERR_CAN_TX_ERROR CAN Transmit Error

0x000222 |ERR_CAN_TX_BUF_OVERLOW CAN buffer overflow
0x000223 |ERR_CAN_TX_MLOA CAN Lost Arbitration
0x000224 |ERR_CAN_NO_VALID_BAUDRATE |CAN Setting no valid Baudrate

Eine textuelle Beschreibung des Riickgabewertes kann mit der Funktion
CANEr r or Message() ermittelt werden. Die Beschreibung ist in englischer Sprache.

Tabelle A.4. Riickgabewerte fiir AnaGate Renesas

Wert Name Beschreibung

0x000920 |ERR_RENESAS_TIMEOUT Renesas timeout

0x000921 |ERR_RENESAS_INVALID_ID Renesas Invalid ID

0x000922 |ERR_RENESAS_FLASH_ERASE_FAILED Renesas failed erase the
flash

0x000923 |ERR_RENESAS_PAGE_PROG_FAILED Renesas failed prog the
page

Eine textuelle Beschreibung des Riickgabewertes kann mit der Funktion
RenesasError Message() ermittelt werden. Die Beschreibung ist in englischer
Sprache.

Tabelle A.5. Riickgabewerte fiir LUA Scripting

Wert Name Beschreibung

-1 ERR_SYNTAX Syntax Error

-2 ERR_RANGE Wert auBerhalb des gliltigen Bereichs.
-3 ERR_NOT_A_NUMBER |Parameter ist nicht vom Typ number.
-4 ERR_NOT_A_STRING |Parameter ist nicht vom Typ string.

-5 ERR_NOT_A_BOOL Parameter ist nicht vom Typ boolean.
-6 ERR_NOT_A_TABLE Parameter ist nicht vom Typ table.
-10 ERR_NO_DATA Keine Daten vorhanden.

168 © 2007-2010 Analytica GmbH



Anhang B. Adressierung auf dem 12C

Bus

Eine Standard-I2C-Adresse ist das erste vom Master gesendete Byte, wobei die
ersten sieben Bit die eigentliche Adresse darstellen und das achte Bit (R/W-Bit) die
Lese- oder Schreibrichtung festlegt. I12C nutzt daher einen Adressraum von 7 Bit,
was bis zu 112 Knoten auf einem Bus erlaubt (16 der 128 mdglichen Adressen sind
flir Sonderzwecke reserviert).

Abbildung B.1. Definition einer I2C-Slaveadresse im 7-Bit
Format

Slave-Address

Device Type Identifier | Chip Enable Address |R/V
A6|A5|A4[A3[A2[A1]A0] |
7 6

5 4 3 2 1 0

Jeder I2C-fahige IC hat eine festgelegte Adresse. Die oberen 4 Bits der Busadresse
werden als Device Type Identifier bezeichnet und legen im Regelfall den Chip-
Typ fest. Die untersten drei Bits (Subadresse oder Chip Enable Address genannt)
sind normalerweise Uber drei Steuerpins festgelegt. Es kdénnen also bis zu acht
gleichartige ICs an einem I2C-Bus betrieben werden.

Wegen Adressknappheit wurde spater eine 10 Bit-Adressierung eingeftihrt. Sie ist
abwartskompatibel zum 7 bit-Standard durch Nutzung von 4 der 16 reservierten
Adressen. Beide Adressierungsarten sind gleichzeitig verwendbar, was bis zu 1136
Knoten auf einem Bus erlaubt.

Abbildung B.2. Definition einer I2C-Slaveadresse im 10-Bit
Format

10-bit Address Indicator R/W Slave-Address
[1[1]1]1]0[A9]A8] | |A7|A6]A5[A4]|A3]A2|A1]AD]
15 14 13 12 11 10 9 8 7 ] 5 4 3 2 1 0

e Anmerkung
Die Gerate vom Typ AnaGate SPI und AnaGate Universal Programmer

unterstiitzen grundsétzlich beide Adressierungsarten. Uber die API-
Funktionen | 2CRead und | 2CW i t e erfolgt die Adressierung jeweils Uber
die Angabe einer 2-byte Slave-Adresse.

Adressierung von seriellen EEPROM

Beispielsweise werden serielle EEPROM durch den Chip-Typ 0xA festgelegt. Damit
ergibt sich der folgende schematische Adressaufbau (die Chip Enable Bits werden
meist EO, E1 und E2 bezeichnet):

Device Type Identifier Chip Enable Address R}'W
1/0[1]0]|E2[E1]E0] |
5 4

7 6 3 2 1 0
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Tabelle B.1. Adressierungs-Beispiele von I2C-EEPROM's

Device Type Identifier Chip Enable 12 R/W EEPROM-

b7 | b6 | b5 | ba | b3 | b2 | b1 | bo |SPeicher
M24C01 1 0 1 0 E2 El EO | R/W 128 byte
M24C02 1 0 1 0 E2 El EO | R/W 256 byte
M24C04 1 0 1 0 E2 El A8 R/W 512 byte
M24C08 1 0 1 0 E2 A9 A8 | R/W | 1024 byte
M24C16 1 0 1 0 A10 | A9 A8 | R/W | 2048 byte
M24C64 1 0 1 0 E2 El EO R/W | 8192 byte

1EO,E1 und E2 dienen der Ansteuerung des Speichermoduls Uber dessen externe Pins.
2A10, A9 und A8 werden als héchstwertigen Bits der Speicheradresse interpretiert.
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Anhang C. Programmierung von 12C
EEPROM

Das AnaGate I2C und der AnaGate Universal Programmer eignen sich u.a. auch
fur die Programmierung von seriellen I12C EEPROM. Zur Unterstiitzung dieser
speziellen Anforderung werden die beiden API-Funktionen | 2CReadEEPROM und
| 2CW i t eEEPROM zur Verfligung gestellt.

Wie alle I2C-fahigen Bausteine werden auch EEPROM Uber die Angabe einer Slave-
Adresse auf dem I2C-Bus addressiert (siehe hierzu auch Anhang B, Adressierung
auf dem I2C Bus ). Bei diesen Bausteintypen ist der sogenannte Device Type
Identifier auf OxA festgelegt. Grundsatzlich kénnen damit 8 gleichartige Bausteine
angeschlossen werden und Uber die Angabe der Chip Enable Bits EO, E1 und EO
adressiert werden.

Device Type Identifier Chip Enable Address RfW
1/0[1]0]|E2[E1][E0] |
5 4

7 6 3 2 1 0

Der Beginn einer Ubertragung wird mit dem Start-Signal vom Master angezeigt,
dann folgt die Slave-Adresse. Diese wird durch das ACK-Bit vom entsprechenden
Slave bestatigt. Abhéngig vom R/W-Bit werden nun Daten Byte-weise geschrieben
(Daten an Slave) oder gelesen (Daten vom Slave). Das ACK beim Schreiben wird
vom Slave gesendet und beim Lesen vom Master. Das letzte Byte eines Lesezugriffs
wird vom Master mit einem NAK quittiert, um das Ende der Ubertragung anzuzeigen.
Eine Ubertragung wird durch das Stop-Signal beendet.

Nach der Ubertragung der Slave-Adresse wird die Speicheradresse gesendet, ab der
Daten auf dem Chip gelesen oder geschrieben werden sollen. Die Speicheradresse
wird je nach EEPROM-Typ als einzelnes Byte (8 Bit) oder zwei Byte (16-Bit, MSB
First) Gbertragen.

Um den Adressraum von 8 bzw. 16-Bit zu erweitern, werden bei diversen Bausteinen
teilweise die Chip Enable Bits EQ, E1, E2 zusatzlich zur Adressierung verwendet.
Welche der Bits im Einzelfall als Adress-Bits verwendet werden, definiert der Chip-
Hersteller. Im folgenden sind alle méglichen Variationen aufgelistet.

Tabelle C.1. Verwendung der Chip-Enable Bits bei I2C EEPROMs

Modus * Verwendung Beschreibung

0x0 E2-E1-EO Nur zur Auswahl des Chips, enthalt keine Adressbits.

Ox1 E2-E1-A0 Das EO-Bit wird fir die Addressierung verwendet. Es
entspricht dabei dem Adressbit A8 bzw. A16.

0x2 E2-A1-A0 Die Bits EO und E1 werden fiir die Addressierung

verwendet. EO entspricht dabei dem Adressbit A8 bzw.
A16 und E1 dem Adressbit A9 und Al7.

0x3 A2-A1-A0 EO, E1 und E2 werden fiir die Addressierung verwendet.
EO entspricht dabei dem Adressbit A8 bzw. A16, E1 dem
Adressbit A9 bzw. A17 und E2 dem Adressbit A10 bzw.
A18.
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von I2C EEPROM

Modus * Verwendung |Beschreibung

0x5 AO-E1-EO Das E2-Bit wird fir die Addressierung verwendet. Es
entspricht dabei dem Adressbit A8 bzw. A16.

0x6 A1-AO0-EO Die Bits E2 und El1 werden fiir die Addressierung
verwendet. E1 entspricht dabei dem Adressbit A8 bzw.
A16 und E2 dem Adressbit A9 bzw. Al17.

list bei den API-Funktionen | 2CReadEEPROMund | 2CW i t eEEPROMim Parameter nCf f set For mat (Bit 8-10)
entsprechend zu verwenden.
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Anhang D. FAQ - Haufig gestellte
Fragen

Im folgenden eine Aufstellung von haufig gestellten Fragen hinsichtlich der
Inbetriebnahme und Verwendung der unterschiedlichen AnaGate-Hardware.

D.1. Allgemeine Fragen

Keine Netzwerk-Verbindung (1)

Uberpriifen Sie bitte zuerst, ob eine physische Netzwerkverbindung zum Geréat
vorhanden ist. Grundsatzlich muB das AnaGate direkt mit einem PC oder einer
aktiven Netzwerkkomponente (Hub, Switch) lGber ein LAN-Kabel verbunden
sein. Bei der Verbindung zu einem PC muB ein gekreuztes LAN-Kabel benutzt
werden, anderfalls kann das mitgelieferte LAN-Kabel verwendet werden.

LAN  USB  pigital - 10

Power [ — oUT IN
=1, .41..4 Act,
[

i

I_’ iy | o TR
- ‘i'!'.-.L_..-J = L]

Die physische Verbindung ist okay, falls die gelbe Link-LED bei der RJ45-Buchse
leuchtet, wenn das LAN-Kabel verbunden wird. Die Link-LED leuchtet konstant
solange die Verbindung besteht. Bei einigen Geraten-Modellen blinkt die LED
im Betrieb auch synchron zur grinen Activity-LED an der RJ45-Buchse bei
Datenverkehr.

Falls die Link-LED grundsatzlich nicht leuchet, ist die physische Verbindung
gestort, Uberprifen Sie in diesem Fall die Netzwerkverkabelung.

Keine Netzwerk-Verbindung (2)

Wenn die Link-LED eine Ethernet-Verbindung anzeigt (siehe vorherige FAQ),
das AnaGate aber trotzdem nicht erreichbar ist, gehen Sie bitte wie folgt vor:

1. Prifen Sie, ob das AnaGate per Ping erreichbar ist. Dazu geben Sie unter
Windows in einer Eingabeaufforderung den Befehl ping a.b.c.d ein, wobei
a. b. c. d durch die IP-Adresse des Gerats zu ersetzen ist.

2. Sollte das AnaGate mit Ping nicht erreichbar sein, setzen Sie das Geréat in
den Auslieferungszustand zurlick. Stellen Sie die IP-Adresse Ihres PCs auf
192. 168. 1. 253 und die Subnetzmaske auf 255. 255. 255. 0. Prifen Sie, ob
das AnaGate mittels ping 192.168.1.254 erreichbar ist.

3. Wenn das Gerat mittels Ping erreichbar ist, prifen Sie als Nachstes, ob Sie
eine TCP-Verbindung auf dem Port 5001 herstellen kdnnen. Dazu geben
Sie unter Windows in einer Eingabeaufforderung den Befehl telnet a.b.c.d
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5001 ein, wobei a. b. c. d durch die IP-Adresse des Gerats zu ersetzen ist.
Sollte dieser Befehl eine Fehlermeldung erzeugen, prifen Sie, ob auf Ihrem
PC eine Firewall aktiviert ist oder im Netzwerk zwischen IThrem PC und dem
AnaGate ein Paketfilter sitzt.

Keine Netzwerk-Verbindung nach Anderung der Netzwerkadresse

Nach der Anderung der Netzwerkadresse Uiber das Web-Interface des Gerétes,
kann das Gerat nicht mehr erreicht werden. Der verwendete Internet-Browser
gibt bei Eingabe der IP-Addresse eine leere Seite zurlick. Eine Fehlermeldung,
dass die Zieladresse nicht erreichbar ist, wird nicht angezeigt.

Uberpriifen Sie, ob Ihr Antiviren-Programm den Zugriff auf die IP-
Adresse blockiert. Beim Andern der Netzwerk-Adresse wird ein Redirect
auf die neue Adresse des Gerdtes durchgefiihrt. Solche Umleitungen stufen
Antivirenprogramme gelegentlich als verdachtig ein, was zur Folge hat, dass
die neue Gerate-Adresse blockiert wird. Die Blockierung von Netzwerkadressen
erfolgt teilweise automatisch ohne Benachrichtigung des Benutzers.

Verbindungsprobleme bei Verwendung mehrerer Gerate

Werden in einem lokalen Netzwerk mehrere Gerate gleichzeitig betrieben,
kann es zu Verbindungsproblemen kommen, wenn zwei Gerate mit identischer
IP-Adresse verwendet werden. Es ist deshalb sicherzustellen, dass auf allen
gleichzeitig eingesetzten Geraten unterschiedliche IP-Adressen eingestellt sind.

Diese Problematik tritt ebenfalls auf, wenn Gerate mit gleicher IP-Adresse zwar
nicht gleichzeitig im Netzwerk vorhanden sind, jedoch im kurzen zeitlichen
Abstand nacheinander angeschlossen werden. Dies kann zum Beispiel bei der
initialen Konfiguration von mehreren Neugerdten der Fall sein, die in der
Grundeinstellung (IP-Adresse 192. 168. 1. 254) ausgeliefert werden.

Bei IP4-Netzwerken wird das Address Resolution Protocol (ARP) verwendet,
um die MAC-Adressen zu gegebenen IP-Adressen zu ermitteln. Diese daflr
notwendigen Informationen werden im ARP Cache zwischengespeichert. Wenn
falsche bzw. nicht mehr aktuelle Eintréage vorhanden sind, kann mit dem
betreffenden Host nicht kommuniziert werden.

Das Zeitintervall, nachdem ein Eintrag aus dem ARP-Cache geléscht wird,
ist implementierungsabhangig. So verwerfen aktuelle Linux-Distributionen
Eintréage nach ca. 5 Minuten. Sobald ein Eintrag in der Tabelle genutzt wird, wird
dessen Ablaufzeit verlangert. Unter Unix und Windows kann der ARP-Cache mit
dem Kommando arp angezeigt und manipuliert werden.

C\>arp -a
Schnittstelle: 10.1.2.50 --- 0x2
| nt er net adr esse Physi kal . Adresse Typ
192. 168. 1. 254 00- 50- c2- 3c- bO- df dynam sch

Mittels dem Kommando arp -d kann der gesamte ARP Cache geldscht werden.

9 Anmerkung
Eventuell muB auch nach dem Andern der IP-Adresse eines Gerétes

der ARP Cache des PCs geldscht werden.
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F: Verwendung einer Firewall

A: Bei Verwendung einer Firewall muB der entsprechende Port fir die
Kommunikation mit dem AnaGate freigeschaltet sein:

Tabelle D.1. Nutzung AnaGate-Hardware mit Firewall

Gerat Portnummer

AnaGate I12C 5000

AnaGate I2C X7 5100, 5200, 5300, 5400,
5500, 5600, 5700

AnaGate CAN 5001

AnaGate CAN USB 5001

AnaGate CAN uno 5001

AnaGate CAN duo 5001, 5101

AnaGate CAN quattro 5001, 5101, 5201, 5301

AnaGate SPI 5002

AnaGate Renesas 5008

AnaGate Universal Programmer 5000, 5002, 5008

D.2. Fragen zum AnaGate CAN

F: Wie hoch ist der Widerstand der Terminierung, wenn die integrierte
Terminierung Uber die Einstellungen aktiviert wird?

A: Der Terminierungs-Widerstand eines AnaGate wird durch einen FET Transistor
getrieben. Der Widerstand selbst betréagt 110 Ohm, und der interne Widerstand
des FET bei Aktivierung betragt 10 Ohm, so daB der Gesamtwiderstand 120
Ohm betragt, wie auf dem CAN Bus notwendig.

F: Bietet die ANALYTICA auch auch ein CAN-Gateway ohne galvanisch getrennte
CAN-Schnittstelle an?

A: Ein Gerat, dass aktiv am CAN-Bus betrieben wird, sollte grundsatzlich eine
galvanische Trennung besitzten. Insbesondere bei USB-Geraten (wie z.B. dem
AnaGate USB), deren Spannungsversorgung Uber den PC erfolgt, ist die
galvanische Trennung zum CAN-Bus unabdingbar.

F: Was ist beim direkten Verbinden von 2 CAN Ports zu beachten!

A: Wenn zwei CAN Ports auf einem AnaGate CAN bzw. zwei Ports auf
unterschiedlichen AnaGate CAN mit einem CAN-Kabel direkt verbunden werden
sollen, muB auf beiden Seiten die interne Terminierung eingeschaltet werden.
Ein CAN-Netzwerk muB auf beiden Seiten eine Terminierung aufweisen.

e Anmerkung
Es ist auf jeden Fall zu empfehlen die Terminierung einzuschalten,

auch wenn moglicherweise keine Probleme bei geringen
Busgeschwindigkeiten auftreten.

F: Beim Versand von CAN-Nachrichten wird ein NAK gesendet!
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A: Wenn kein CAN-Partner am AnaGate CAN (resp. CAN-Bus) angeschlossen ist,
sendet der CAN-Controller ein sog. NAK, d.h. das dass Paket nicht versendet
werden konnte.

®

Warnung

Falls Sie keine Paket-Konfirmierung flir Data-Requests aktiviert
haben, erhalten Sie diese Fehler jedoch nicht, da Fehler
Uber Bestdtigungstelegramme versendet werden. Die Option
Bestétigungstelegramme  flir Data-Requests kann Uber die
Funktion CANSet G obal s gesetzt werden. Im Highspeed-Mode sind
Bestatigungstelegramme grundsatzlich abgeschaltet.

D.3. Fragen zum AnaGate 12C

F: Welche Reihenfolge ist bei der Kontaktierung von GND / SCL und SDA bei
Verwendung eines externen Power Supplys zu beachten?

A: Um potentielle Schaden am AnaGate I2C zu vermeiden, muB3 immer zuerst der
GND Pin mit dem Application Board verbunden werden und erst danach dirfen
die Pins SCL/SDA mit dem Application Board kontaktiert werden.
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Anhang E. FAQ zu den Programmier-
Schnittstellen

Im folgenden eine Aufstellung von haufig gestellten Fragen in Bezug zur
Programmier-API bzw. der Programmierung als solches.

E.1. Fragen zum Kommunikationsprotokoll

Die Berechnung der Prifksumme (CRC) fir die AnaGate-Telegramme ist unklar!

A: Die folgende Abbildung zeigt den grundsatzlichen Aufbau eines AnaGate-
Befehlstelegrammes:

0x00

Length [2]
0x02 Command-

Code [2]
0x04 Command-

D [2]
0x06
Data [N]

[N+6] CRC

]

Als Prifsumme wird ein Byte benutzt, das sich durch ein XOR von samtlichen
Bytes eines Befehlstelegramms ohne die Langen-Bytes und CRC selbst
errechnet.

Die folgende C-Funktion berechnet den CRC eines bereits erzeugten
Befehlstelegrams:

unsi gned char Cal cCRC( char * pBuffer, int nBufferLength )
{
int i;
unsi gned char nCRC = pBuffer[2]; // skip the |ength bytes

/1 XOR over all bytes in the nessage except the length information and the |ast byte
for( i =3; i < nBufferLength -1; i++ )
{
nCRC ~= pBuffer[i];
}
return nCRC;

}

Bei Verwendung der Funktion Cal cCRC muB der Ubergabeparameter pBuf f er
auf einen Datenpuffer zeigen, der das vollstédndig erzeugte Datentelegramm
enthdlt. Die Langenangabe nBufferlLength ist abhangig vom erzeugten
Befehlstyp und kann Uber folgenden Pseudocode berechnet werden:

buffer length = sizeof ( command length ) + sizeof( conmand code )
+ sizeof ( command id ) + sizeof( CRC ) + sizeof(data)
7 + sizeof (data)
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Anhang F. Technischer Support

Die Hardware-Serie AnaGate, die vorhandenen Programmierschnittstellen sowie
verschiedene Tools werden von der Analytica GmbH entwickelt und unterstitzt.
Technische Unterstitzung kann wie folgt angefordert werden:

Internet

EMail

Die AnaGate-Website [http://www.anagate.de] der Analytica GmbH enthdlt
Informationen und Software Downloads fir Benutzer der AnaGate Library:

e Kostenlose Produkt-Updates, die Fehlerbehebungen oder neue Features
beinhalten.

Fir technische Unterstiitzung Uber Internet, senden Sie bitte eine EMail an
<support @nagat e. de>

Helfen Sie uns bei der optimalen Unterstiitzung, und halten Sie stets folgende
Informationen bereit, wenn Sie mit dem Support in Verbindung treten.

e VVersionsnummer der jeweiligen Systemkomponente bzw. des Programm-Tools
e AnaGate Modell und Firmware-Version

e Name und Version des verwendeten Betriebssystems
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