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Erganzende Dokumente

Bedeutung der Sonderzeichen

[CR] Eingabetaste oder ASCIl Zeichencode 0x0D
[LF]  ASCII Zeichencode Linefeed Ox0A
[BELL] ASCII Zeichencode fur Alarm 0x07
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Industriestralle 15
D-76829 Landau CANgineCOpManualGer_A0



- = PRELIMINARY - CANgine COP Handbuch
€sS:-

T Dezember 2006 (AO)
embedded

Seite 5 von 15

systems

solutions

Inhalt
3 o1 o (1 o S 6
2. ANSCNIUSS . ..ceee e 7
R J o] oo U = 4o o 8
3.1  ? Befehl — Anzeige der Parameterdaten...............ueeiiiieiiiieiiiiiiis e 8
3.2 A BEENI - AULOSIAIT ... e e e e eaas 9
3.3  HBefehl —mHearbeat Zeit..........uoiiieiii e 9
3.4 1T Befehl — [dentifier TranSmMit ..........oiiuiiii e e 9
3.5 IR Befehl — [dentifier RECEIVE ......cuu e e 9
3.6 MBEfENl — BEEDSAIT.......eieeiieiieee e e e ean 10
3.7 P Befehl — Protokollauswahl.............cooovuiiiiiii e 10
3.8 R Befehl - WiederanlauUf .........ooueiiiiiiii e e e e 11
S I I =11 =] o1 R I 0 1 10 LU | 11
3.10 U Befehl — Uart BaUArate...........ccoouuiiiiiiiiii e 11
3.11 V Befehl - Versionsinformation.............oviiviiii i 11
N O N - = 2 = Y 1 1T o 12
5. CANOPEN BEIIED ... e 12
SR R O o= Tox T ([0 4 = Y 2 12
TR N 0= o =] o U 13
6.1 GrlUNE RUN LED. ... e e e e e e e ens 13
ST = (o) (=3 1= a1 (=T T 0 L 13

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
IndustriestralBe 15
CANgineCOpManualGer_A0 D-76829 Landau



CANgine COP Handbuch - PRELIMINARY - =

€sSS-
Dezember 2006 (A0) T
Seite 6 von 15 cmbedies

systems

T

solutions

1. Einfihrung

Wir freuen uns, dass Sie sich fur ein Produkt der CANgine Familie entschieden haben. Die

CANgine Familie basiert auf leistungsfahigen 8 Bit Controllern mit integriertem Full CAN In-
terface und internem Flash Speicher. Damit kdnnen extrem kleine und trotzdem leistungsfa-
hige CAN Einheiten aufgebaut werden.

In ihrem Standardgeh&use misst CANgine nur 53 x 34
mm? bei einer H6he von 16 mm. Wenn dies bei bestimm-
ten Anwendungen nicht passen sollte, kann CANgine
FMS schon bei kleinen Stiickzahlen in Sonderbauformen
auch ohne Gehause geliefert werden. Besprechen Sie
Ihre Anforderungen mit unserem Vertrieb. Auch die Lie-
ferung von programmierten Controllern zur Integration in
das Hardwaredesign von Kunden ist mdglich.

CANgine unterstitzt an der seriellen Schnittstelle Baudraten von 2400 bis 115200 bps und
am CAN die vom CiA empfohlenen Baudraten zwischen 10 kBit/s von 1000 kb/s. Inbetrieb-
nahme und Fehleranalyse werden durch 2 LEDs unterstitzt.

CANgine COP dient zur Verbindung von RS232 gestitzten Peripheriegeraten in CAN und
CANopen Umgebungen, wenn keine seriellen Anschliisse zur Verfigung stehen. Aufgrund
der kleinen Bauform lasst sich CANgine COP unauffallig in nahezu jeder Umgebung einset-
zen.

Durch eine einfach durchzufihrende Konfiguration kann CANgine COP auf die Anforderun-
gen der jeweiligen Anwendung angepasst werden.

CANgine COP kann fur zwei unterschiedliche Betriebsarten konfiguriert werden: CAN und
COP.

CAN
In dieser Betriebsart wird CANopen nicht unterstiitzt. Die seriellen Datenbytes werden
in CAN Layer 2 Nachrichten verpackt und versendet bzw. umgekehrt. Die dabei ver-
wendeten CAN ldentifier sind konfigurierbar.

COP

In dieser Betriebsart verhalt sich CANgine COP wie ein CANopen Slave Knoten mit je
einem TPDO und einem RPDO.

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
Industriestralle 15
D-76829 Landau CANgineCOpManualGer_A0
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2. Anschluss o s

CAN_L G ateway

Die Grafik zeigt den Anschluss der CANgine COP
an ein CAN oder CANopen Netz. Die Spannungs-
versorgung der CANgine COP erfolgt tiber die Pins 4
9 und 3 des CAN Steckers, wie vom CiA" em-
pfohlen. Die maximal zuldssige Versorgungsspan-
nung betragt 30V.

CANL

Telematik

CANgine FMs ©
Host

'
kolo [~[o

+———

PowerSupply

Nach dem Anlegen der Spannung geht die rote LED kurz an, wéhrend CANgine COP initiali-
siert und interne Prifungen durchfuhrt. Wird wahrend der Initialisierung ein schwerwiegender
Hardwarefehler entdeckt, bleibt die rote LED an. Die CANgine muss dann ausgetauscht
werden. Nach erfolgreicher Initialisierung flackert die griine LED eine kurze Zeit. Werden in
dieser Zeit tber die serielle Schnittstelle die finf Zeichen "conf[CR]" empfangen, geht CAN-
gine COP in den Konfigurationsmodus (Kap. 3).

Anderenfalls geht CANgine COP in den Betriebsmodus. Je nach Konfigurationsdaten ist das
entweder der CAN (Kap. 4) oder der CANopen Modus (Kap. 5).

Die serielle Schnittstelle der CANgine COp hat bei Auslieferung folgende Einstellungen:

Baudrate 19200
8 Datenbits

no parity

1 Stopbit

kein Protokoll

! CANinAutomation (www.can-cia.org)

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
IndustriestralBe 15
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3. Konfiguration

In den Konfigurationsmodus gelangt man nur unmittelbar nach Anlegen der Betriebsspan-
nung durch Senden der finf Zeichen "conf[CR]" innerhalb der Zeit, in der die grine LED fla-
ckert und die rote LED aus ist. Diese Eingabe muss immer mit 19.200 Baud erfolgen. Die
Baudrate im Konfigurationsmodus ist nicht einstellbar.

Im Konfigurationsmodus kénnen die Betriebsparameter eingestellt werden. Hierzu stehen die
in der Tabelle aufgefuhrten Befehle zur Verfigung. Je nachdem in welcher Betriebsart sich
CANgine COP befindet, ist nur ein Teil der Befehle aktiv.

Befehl Bedeutung aktiv in M=
?[CR] Anzeige der eingestellten Parameter 0,1
An[CR] Autostart aus (n=0) oder ein (n=1) 0,1
Hn[CR] Heartbeat Zeit einstellen (ms) 1
ITn[CR] Identifier fur Transmit Nachricht einstellen 0
IRN[CR] Identifier fir Receive Nachricht einstellen 0
Mn[CR] Betriebsart CAN (n=0) oder CANopen (n=1) einstellen 0,1
Nn[CR] CANopen Node ID setzen (n = Node ID in hex) 1
Pn[CR] Protokoll Std, 11 Bit ID (n=0) oder ext, 29 Bit ID (n=1) einstellen | 0
R[CR] Neustart nach Konfiguration 0,1
Sn[CR] CAN Baudrate setzen 0,1
Tn[CR] Timeout Zeit fir Senden von weniger als 7 Zeichen (ms) 0,1
Un[CR] RS232 Baudrate einstellen 0,1
V[CR] Versions-Information ausgeben 0,1

3.1 7? Befehl — Anzeige der Parameterdaten
Zeigt die eingestellten Parameter fur die aktuelle Betriebsart an.

Format:
?[CR]
Antwort:
Ausgabe der Parameter
Fehlermeldung bei falschem Befehlsformat

Ausgabeformat in der Betriebsart CAN (MO). Die gezeigten Werte entsprechen den werksei-
tig eingestellten Default Werten. Als Default Betriebsart ist CAN (MO) bei Auslieferung einge-
stellt.

Lo #
# 0 $ % &
(#)$ )™+

Ausgabeformat in der Betriebsart COP (M1). Die gezeigten Werte entsprechen den werks-
seitig eingestellten Default Werten.

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
Industriestralle 15
D-76829 Landau CANgineCOpManualGer_A0
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# 0% & &'
( #)3% )+

3.2 A Befehl - Autostart

Dieser Parameter hat nur in der Betriebsart COP eine Bedeutung. Ist A=1 (eingeschaltet)
wartet der CANopen Slave nicht auf den NMT Start Befehl des CANopen Masters, sondern
geht selbstandig von Pre-operational nach operational.

Format:
An[CR]
n={0]1}
Antwort:
[CR][LF], wenn Wert Gibernommen wurde
Fehlermeldung, bei falschem Parameterwert

3.3 H Befehl — Heartbeat Zeit
Mit dem H Befehl wird die Heartbeat Zeit in ms eingestellt. Wird eine Zeit O eingegeben, ist
die Heartbeat Funktion ausgeschaltet.

Format:
HNn[CR]
n = {0..65535}
Antwort:
[CR][LF] bei erfolgreicher Ausfihrung
Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat oder ungiltigem Parameter

3.4 IT Befehl — Identifier Transmit
Mit IT wird der fir das Senden auf dem CAN verwendete CAN ldentifier eingestellt. Dieser
Befehl ist nur in der Betriebsart CAN aktiv.

Je nach Einstellung des Parameters P (Protokoll std oder ext) hat der Parameter unter-
schiedliche Bereiche.

Format:
ITn[CR]
n ={0..32767} bzw. {0x0..0x7FF} wenn P=0
n ={0..1073741823} bzw. {0x0..0x3FFFFFFF} wenn P=1
Antwort:

[CR][LF] bei erfolgreicher Ausfihrung
Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat oder ungiltigem Parameter

3.5 IR Befehl — Identifier Receive

Mit IT wird der fir das Empfangen vom CAN verwendete CAN Identifier eingestellt. Dieser
Befehl ist nur in der Betriebsart CAN aktiv.

Je nach Einstellung des Parameters P (Protokoll std oder ext) hat der Parameter unter-
schiedliche Bereiche.

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
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Format:
IRN[CR]
n ={0..32767} bzw. {0x0..0x7FF} wenn P=0
n ={0..1073741823} bzw. {0x0..0x3FFFFFFF} wenn P=1
Antwort:

[CR][LF] bei erfolgreicher Ausfihrung
Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat oder ungiltigem Parameter

3.6 M Befehl — Betriebsart
Mit dem M Befehl wird die Betriebart CAN (n=0) bzw. CANopen (n=1) eingestellt. Beim
Wechsel in die Betriebsart COP werden die Identifier der beiden PDOs voreingestellt:

PDO transmit = NodelD + 0x180
PDO receive = NodelD + 0x200

In der Betriebsart CANopen wird das Standard Frameformat (11 Bit Identifier) verwendet.

Format:
Mn[CR]
n={0]1}
Antwort:
[CR][LF] bei erfolgreicher Ausfihrung
Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat oder unguiltigem Parameter

3.7 N Befehl — Node ID
Mit dem N Befehl wird der CANopen Knoten Identifier (Node ID) eingestellt. Bei Eingabe
einer Node 1D werden die Identifier der beiden PDOs voreingestellt:

PDO transmit = NodelD + 0x180
PDO receive = NodelD + 0x200

Format:
Nn[CR]
n={1.127}
Antwort:
[CR][LF] bei erfolgreicher Ausfihrung
Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat oder ungiltigem Parameter

3.8 P Befehl — Protokollauswahl

Mit dem P Befehl wird das Standard (11 Bit Identifier, Parameter 's") oder das Extended (29
Bit Identifier, Parameter 'e") CAN Protokoll eingestellt. Das Extended Protokoll ist nur in der
Betriebsart CAN (M=0) verfugbar.

Format:
Pc[CR]
c={S|s|E|e}
Antwort:
[CR][LF] bei erfolgreicher Ausfihrung
Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat oder unguiltigem Parameter

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
Industriestralle 15
D-76829 Landau CANgineCOpManualGer_A0
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3.9 R Befehl - Wiederanlauf

Konfigurationsmodus beenden und Betriebsmodus starten. Durch das Starten des Betriebs-
modus wird die serielle Schnittstelle neu initialisiert. Falls eine andere Baudrate als 19.200
eingestellt ist, werden empfangene CAN Nachrichten mit seriellen Daten nicht korrekt aus-
gegeben.

Format:
R[CR]

Antwort:
keine Antwort bei korrekter Ausfiihrung
Fehlermeldung wenn Fehler im Befehlsformat

3.10 T Befehl — Timeout

Setzt die Zeit in ms, die nach dem letzten an der seriellen Schnittstelle eingegangen Zeichen
gewartet wird bis auf dem CAN gesendet wird. Gehen aufeinanderfolgend mehr als 6 Zei-
chen ein, wird nach jedem siebten Zeichen automatisch gesendet.

Format:
Cn[CR]
n = {1..65535}
Antwort:
[CR][LF] wenn Parameter ilbernommen wurde
Fehlermeldung, bei falschem Parameterwert

3.11 U Befehl — Uart Baudrate

Einstellen der Baudrate der seriellen Schnittstelle. Die Befehlsantwort erfolgt noch in der
aktuellen Baudrate, damit die Antwort vor dem Umstellen der Baudrate erkannt werden kann.

U0 | 115200

Ul |57600

U2 |38400

U3 |19200

U4 | 9600

U5 | 4800

U6 | 2400

Format:
Un[CR]

Antwort:
[CR][LF] Befehl erfolgreich ausgefiihrt; diese beiden Zeichen werden noch mit der al-
ten Baudrate gesendet, unmittelbar danach wird der UART auf die neue Baudrate
eingestellt.
Fehlermeldung wenn Fehler im Befehlsformat oder Parameter ungiiltig

3.12 V Befehl - Versionsinformation
Dient zum Auslesen der Hardware und Software Versionsinformation.

Format:
V[CR]
Antwort:
CANgine-FMS Vhhff[CR][LF]
wobei hh = Hardwareversion und ff = Firmwareversion

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
IndustriestralBe 15
CANgineCOpManualGer_A0 D-76829 Landau



CANgine COP Handbuch - PRELIMINARY

Dezember 2006 (A0)
Seite 12 von 15

Fehlermeldung bei Fehler im Befehlsformat

4. CAN Layer 2 Betrieb

Ist in den Konfigurationsdaten die Betriebsart CAN (MO) eingestellt, geht CANgine COP nach
Einschalten der Versorgungsspannung direkt in den Transparenzbetrieb. Alle Zeichen, die
an der seriellen Schnittstelle eingehen, werden in CAN Nachrichten mit dem Identifier, der
mit Hilfe des IT Befehls eingegeben wurde, gepackt und auf den CAN Bus gesendet. Alle
Zeichen, die in CAN Nachrichten mit dem Identifier, der mit Hilfe des IR Befehls eingegeben
wurde, eingehen, werden an die serielle Schnittstelle ausgegeben.

Fur das Senden auf dem CAN spielt die mit dem T Befehl parametrierte Zeit ein Rolle. Wird
ein Zeichen an der seriellen Schnittstelle empfangen, dann wird es in eine CAN Nachricht
eingetragen. Ist die Timeout Zeit abgelaufen, wird die Nachricht auf dem Bus gesendet. Geht
vorher ein weiteres Zeichen ein, wird der Timer neu gestartet. Sind 7 Zeichen eingegangen,
ohne dass der Timer abgelaufen ist, wird der Frame gesendet.

5. CANopen Betrieb

NMT Slave
Node-ID im Konfigurationsmodus einstellbar
CAN Baudrate im Konfigurationsmodus einstellbar

5.1 Object Dictionary

NID steht fiir die eingestellte Node ID.

Index Sub Name Type Acc Min. Wert Max. M/O
1000 0 Device Type u32 ro 0x0000.0000 M
1001 0 Error Register usg ro 0x00 M
1002 0 Manufacturer status register u32 ro 0x00 0
1003 0 Number of errors U8 w 0x00 @)

1 newest error number u32 ro 0x0000.0000

2 u32 ro 0x0000.0000

3 . u32 ro 0x0000.0000

4 oldest error number u32 ro 0x0000.0000
1008 0 Manufacturer device name VIS_STR const CANgine COP 0
1009 0 Manufacturer hardware versions VIS STR const 5.0 0
100A 0 Manufacturer software version VIS_STR const 1.0 @)
1017 0 Producer heartbeat time Ul6 w configData 0
1018 Identity Object IDENTITY M

0 Highest index supported U8 ro 0x04

1 Vendor ID u32 ro 0x0000.01E2

2 Product Code u32 ro

3 Revision Number u32 ro

4 Serial Number u32 ro OXFFFF.FFFF
1200 1st SDO server parameter SDO_PAR

0 Highest index supported us ro 0x02

1 COB-ID client -> server u32 ro NID+0x0600

2 COB-ID server -> client u32 ro NID+0x0580
1400 1st RPDO communication parameter PDO_COM

0 Highest index supported us ro 0x02

1 COB-ID used by PDO u32 w NID+0x0200

2 Transmission type U8 ro OXFF
1600 1st RPDO mapping parameter PDO_MAP

0 Number of mapped objects U8 ro 0x00
1800 1st TPDO communication parameter

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
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Index Sub Name Type Acc Min. Wert Max. M/O
0 Highest index supported U8 ro 0x02
1 COB-ID used by PDO u32 w NID+0x0180
2 Transmission type U8 ro OXFF
1A00 1st TPDO mapping parameter
0 Number of mapped objects us ro 0x00
2000 CANopen Parameters
0 Highest index supported us ro 0x03
1 CAN Baudrate U8 w
2 CANopen autostart us w 0x00
3 CANopen Node ID us w 0x40
2001 RS232 Parameters
0 Highest index supported us ro 0x04
1 RS232 Baudrate U8 w tbd (19200)
2 RS232 number of data bits us w 0x08
3 RS232 parity bit us w 0x00 0x00 0x02
4 RS232 handshake U8 w 0x00 0x00 0x02
2002 0 Timeout to send (0,1 ms units) uUl6 w 0x01 0x0A OXFFFF
6. Anzeigen
6.1 Grine Run LED
LED grin LED rot [CAN Betrieb CANopen Betrieb
Flackert aus Konfigurationsmodus Konfigurationsmodus
Ein Normaler Betriebszustand NMT: operational
Blinkt n.a. NMT: Preoperational
Blinkt einmal n.a. NMT: stopped

6.2 Rote Fehler LED

LED rot Bedeutung

Ein CAN Bus Off

Blinkt viermal | Sende- oder Empfangspuffer Uberlauf
Blinkt einmal | CAN Bus error passive

Aus Normaler fehlerfreier Betrieb

CANgineCOpManualGer_A0

ESS Embedded Systems Solutions GmbH

IndustriestralBe 15
D-76829 Landau




CANgine COP Handbuch - PRELIMINARY

Dezember 2006 (A0)
Seite 14 von 15

Notizen
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Disclaimers

Life support

These products are not designed for use in life support appliances, devices or systems
where malfunction of these products can reasonably be expected to result in personal injury.
ESS Embedded Systems Solutions GmbH customers using or selling these products for use
in such applications do so at their own risk and agree to fully indemnify ESS Embedded Sys-
tems Solutions GmbH for any damages resulting from such application.

Right to make changes

ESS Embedded Systems Solutions GmbH reserves the right to make changes, without no-
tice, in the products, and/or software, described or contained herein in order to improve de-
sign and/or performance. ESS Embedded Systems Solutions GmbH assumes no responsi-
bility or liability for use of any of these products , conveys no license or title under any patent,
copyright, or mask work to right to these products, and makes no representations or warran-
ties that these products are free from patent, copyright, or mask work right infringement,
unless otherwise specified.

ESS Embedded Systems Solutions GmbH
Industriestrasse 15

D-76829 Landau

Germany

Phone +49 (0) 6341 34870
info@ESSolutions.de

Copyright 2002 - 2006 ESS Embedded Systems Solutions GmbH
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