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Handbuch CAN2WEB-Serie

(Version vom 03.05.2012)

CAN2Web-Advanced

200MHz ARM9-Prozessor

10/100BaseT Ethernet-Interface

16MB Flash-ROM, 16MB RAM

1 MBit CAN-Bus

1 serielle RS232-Schnittstelle

1 serielle RS232-Debug-Schnittstelle

Beispielprogramme

LINUX 2.6.31

LINUX Kernel Treiber fur CAN

ﬁ II ﬁ PC-Programm DeviLANControl fur
0008 aseT . Netzwerkbetrieb (MS Windows)

I | Ethernet I | RS232 I Einfache Installation durch Plug&Play

WLAN und 512MB NAND Flash-Disk
200MHz ARM9-Prozessor (optional)
16MB Flash-ROM, 16MB RAM

CAN2Web-Professional

200MHz ARM9-Prozessor

10/100BaseT Ethernet-Interface

16MB Flash-ROM, 16MB RAM

1 MBit CAN-Bus (galvanisch getrennt)
1 serielle RS232-Debug-Schnittstelle
2 USB-Host-Schnittstellen

4 Status/Debug-LEDs
Beispielprogramme

LINUX 2.6.31

LINUX Kernel Treiber fir CAN

PC-Programm DeviLANControl fur
Netzwerkbetrieb (MS Windows)

II ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬂ Einfache Installation durch Plug&Play

— I — coM1I o I s e WLAN und 512MB NAND Flash-Disk
Ethernet RS232 (optional)

Host Host

200MHz ARM9-Prozessor
16MB Flash-ROM, 16MB RAM
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1 Wesentliche Merkmale

1.1 Einleitung

Die Module der CAN2Web-Serie sind CAN-Ethernet-Gateways, die daflir entwickelt
wurden auf einfachste Art und Weise bestehende CAN-Komponenten und Geréte an
das Intra- und Internet anzubinden. Die Einsatzgebiete liegen typischerweise im Bereich
der Industrieautomation flr mess-, steuerungs- und regelungstechnische Anwendun-
gen.

Die CAN2Web-Module CAN2Web-Professional und CAN2Web-Advanced unterschei-
den sich von der Funktionalitat nur leicht und werden daher in einen gemeinsamen
Handbuch beschrieben. CAN2Web-Module basieren auf unserem etablierten Socket-
Computer der SCB932x-Familie mit einem leistungsstarken 32-Bit ARM9-Prozessor
und einen SJA1000-CAN-Controller von Philips sowie Linux als Betriebssystem.

Weitere Informationen zum SCB932x finden Sie auch auf unseren Webseiten unter
http://lwww.synertronixx.de/produkte/produkte socketcomputer.htm.

CAN2Web verpackt die CAN-Messages in einen TCP/IP-Rahmen und Ubertragt diese
Daten Uber das LAN. Hierzu muss nur die IP-Adresse der zweiten Moduls angegeben
werden, um alles weitere kiimmert sich CAN2Web automatisch. Durch den Einsatz von
mehreren Modulen lassen sich bei Bedarf mehrere Netze miteinander koppeln (Abb. 1).

PC
Ioptional
A A
Ethernet
CAN-Netzwerk 1 CAN-Netzwerk 2
Modul 1 je&—> 15 15 < > Modul 1
+<—»| CAN2Web CAN2Web e
Modul 2 jt—> < > Modul 2
Modul 3 fe—>| & & j&—>| Modul 3
@ @
. Z Z :
L] < < .
O O .
Modul n je—> < >l Modul m

Abb. 1: Kopplung von CAN-Netzwerken

Die serielle Schnittstelle (RS232) ist wohl die weit verbreitetste Kommunikationsschnitt-
stelle Uberhaupt. Die CAN2Web-Schnittstellenkoppler erlauben zusatzlich Geréate,

synertronixx, 3. Mai 2012 5
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Maschinen oder Sensoren mit serieller Schnittstelle an das Ethernet anzubinden und
damit einen Zugriff auf sie zu erhalten (Abb. 2).

PC

|

Ethernet

\ 4 A 4 A 4 A 4

CAN2Web CAN2Web CAN2Web CAN2Web

' 3 3 3 ' 3

Serielle Schnittstelle

v v (R8232) \ 4 v
Maschine, Maschine, Maschine, Maschine,
Gerit, Gerat, Gerat, Geriét,
Sensor Sensor Sensor Sensor

Abb. 2: PC-Anbindung von Maschinen, Geraten und Sensoren Uber Ethernet

1.2 Hardwareubersicht

1.2.1 Hardwaretbersicht Advanced

Die Hardware des CAN2Web-Advanced-Moduls besteht aus den Funktionsgruppen, die
in Abb. 3 wiedergegeben werden. Die Steckerbelegung des Moduls kann Kap. 9.2 ent-

nommen werden.

10/100BaseT COoM1 USB1 USB2 4 LED
Ethernet RS232 Host Host

200MHz ARM9-Prozessor
16MB Flash-ROM, 16MB RAM

Abb. 3: Hardwareubersicht CAN2Web-Advanced

Durch On-Board-Integration aller notwendigen Anschlussverbinder kann das
CAN2Web-Advanced-Modul sofort ohne weitere Entwicklungsarbeit und Zusatzkompo-
nenten in Betrieb genommen werden. Der Anschluss ans Ethernet erfolgt mit einem

synertronixx, 3. Mai 2012
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handelsiiblichen Netzwerkkabel Uber eine RJ45-Buchse. Als Verbindung an ein CAN-
Bus Netzwerk kommt ein 9-poliger SUB-D Stecker zum Einsatz.

1.2.2 Hardwarelbersicht CAN2Web-Professional

Die Hardware des CAN2Web-Professional-Moduls besteht aus den Funktionsgruppen,
die in Abb. 4 wiedergegeben werden. Die Steckerbelegung des Moduls kann Kap. 10.2
enthommen werden.

10/100BaseT COoM1 USB1 USB2 4 LED
Ethernet RS232 Host Host

200MHz ARM9-Prozessor
16MB Flash-ROM, 16MB RAM

Abb. 4: Hardwareulbersicht CAN2Web-Professional

Durch On-Board-Integration aller notwendigen Anschlussverbinder kann das
CAN2Web-Professional-Modul sofort ohne weitere Entwicklungsarbeit und Zusatzkom-
ponenten in Betrieb genommen werden. Der Anschluss ans Ethernet erfolgt mit einem
handelsiiblichen Netzwerkkabel Uber eine RJ45-Buchse. Als Verbindung an ein CAN-
Bus Netzwerk kommt ein 9-poliger SUB-D Stecker zum Einsatz. Der CAN-Bus ist galva-
lisch getrennt ausgefihrt. Zwei USB-Stecker (Host-Schnittstellen) gestatten die Erweite-
rung des Moduls beispielsweise um USB-WLAN-Adapter oder USB-Memory-Sticks.
Das Modul ist in einen robusten Metallgeh&duse eingebaut.

1.3 Softwareubersicht

Als Betriebssystem kommt Linux in der Version 2.6.x zum Einsatz. Die mitgelieferte Bei-
spiel- und Testsoftware (can2web.bin) erflllt die Funktionalitat eines CAN-Ethernet-
Gateways. Standardmafig kann jedes CAN2Web-Modul mittels eines Webbrowsers
vollstandig konfiguriert und bedient werden. Ebenfalls gestattet ein Kommandointerface
einen vollstandigen Zugriff auf alle Konfigurationseinstellungen und erlaubt es, die
Schnittstellen abzufragen. Weiterhin verfugt es Gber mehrere Datenstrom-Schnittstellen,
die es erlauben, Daten kontinuierlich Gber Socket-Verbindungen an weitere Applikatio-
nen zu senden.

Das CAN2Web-Modul wird mit Linux-Kernel-Treibern fir den CAN-Bus ausgeliefert, die
es ermdglichen, eigene Softwareapplikationen fir das Modul zu entwickeln. Als Ent-
wicklungsumgebung kann dabei z. B. der GNU C-Compiler zum Einsatz kommen. Ein
Beispielprogramm, welches die Verwendung des Kernel-Treibers erlautert, ist beigeflgt.

synertronixx, 3. Mai 2012 7
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Als weitere Applikation steht das PC-Programm DeviLANControl fir MS Windows zur
Verfiagung. Mit ihm lassen sich die CAN2Web-Module ebenfalls bedienen und konfigu-

rieren.

synertronixx, 3. Mai 2012
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2 Inbetriebnahme

2.1 Installation

Die Installation eines CAN2Web-Moduls erfolgt in drei Schritten:

1. Anbindung des Moduls an eine stabilisierte Gleichspannungsquelle
(8 V...30V, Leistungsaufnahme typ. 3W). Die maximale Leistungsauf-
nahme ist von der angebundenen Hardware abhangig.

2. Anbindung des Moduls an die gewlnschte Hardware Uber die bereitge-
stellten COM- und CAN-Schnittstellen.

3. Anbindung an das Rechnernetzwerk (10/100 MBit) oder Verbinden mit
einem lokalen PC uber die serielle Schnittstelle (RS232).

Nach dem Einschalten ist das Modul nach ca. 10 s betriebsbereit und kann Uber einen
Webbrowser oder mit dem PC-Programm DeviLANControl konfiguriert und bedient wer-
den.

2.2 Sicherheitshinweise

Steckverbindungen:

Stecken oder ziehen Sie die Steckverbinder vorsichtshalber nie im laufenden Betrieb
an/ab.

Trennen Sie das Modul zunachst immer von der Spannungsversorgung und fuhren
Sie dann die gewiinschten Anderungen aus.
Beruhrschutz:

Schiitzen Sie das Modul vor Uberspannungen durch elektrostatische Auf- und Entla-
dungen.

3 Bedienung Uber Webbrowser

Ist die IP-Adresse bereits festgelegt, kann das Modul direkt in ein Rechnernetzwerk inte-
griert werden. Nach der Inbetriebnahme erfolgt die Konfiguration eines Moduls folgen-
dermal3en:

1. Start eines Webbrowsers z. B. Firefox oder Internet Explorer

2. Aufruf der CAN2Web-Startseite durch Eingabe der IP-Adresse in das
Adressfeld des Browsers

3. Es erscheint die CAN2Web-Startseite tber die die verschiedenen Webin-
terface (Classic, AJAX- oder gooxdoo-basiert) Webseiten fir die Konfigu-

synertronixx, 3. Mai 2012 9
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ration und Datenabfrage angewahlt werden kénnen (Abb. 6).

hard- & sofiwaresntwicklung, internet-kemmunikationslésungen symertronize GbH

it lungstechnik infagsynertronioc e
G, YRR s LAl Tel.++49 [©0)5117 262 999- 0

Fas+Hla (0) 511/ 262 89329
CAN2Web Advanced
CAN-Ethernet Gateway
by

nmuumow'

Webinterfaces:

LAF0TOLOLOGY,
’ pijowhmw

1110001118

BALAON
! (new window)
q +] 3 1
« ew ki o200t
Hardware I: Hardware II: OnBoard Software: Configuration:

wilh 5089328 wilh SCEII28 (WLAN]: Shkhue ot SsiaRbonsay
® CAN-Ethernet-Gateway-S1W © Firefox
G = ® Z00MHz 22-Bit ARMY CPU ® 200MHz 32-Bit ARMY CPU "canweb.exe" including © Explorer
® 16MH Flash-ROM ® 16MH Flash-ROM O Wieh-Serer o
® 1GMB SD-RAM & 1GMB SD-RAM © ‘Web-Interface
® 10/100MBit Ethernet-Interface ® 512hB NAND Flash-Disk O Datastream-Interface ® DeviLANCantrol
® 1 MBIt CAN-Bus ® 10/100MBit Ethernet-Interface © Command-interface for MS Windows(PC)
® 1 COM-Port (serial R5232) ® Onboard-yWLARN far ® Linu-CAN-Driver
® 1 R8232-Linux-Terminal- IEEEBOZ 11big
Interface ® 1 MBit CAN-Bus

® 1 COM-Part{serial RS232)
® 1 RS232-LinuxTerminal-
Interface

G synarroni

CANIHER-Advanced (F1.09.8, 15.04.2012), beta © synerironizx

Abb. 5: CAN2Web-Advanced Startseite flir Webbrowser

Welches Interface gewahlt wird, hangt dabei von der Vorliebe des Benutzers ab. Alle
Interfaces gestatten die Konfiguration des Moduls.

Das qooxdoo-Interface ist dabei das Modernste und kommt einer GUI, wie sie auch bei
PC-Programmen Ublich ist, recht nahe. Es verfugt Uber erweiterte Anzeigemadglichkeiten
und gestattet gleichzeitig die Bedienung von CANIO-Modulendirekt Gber einen Web-
browser.

3.1 Classic-Interface
Das Classic-Webinterface arbeitet formularbasiert. Auf der linken Seite befindet sich
das Hauptmemdu Uber das die verschiedenen Untermenis angewahlt werden kénnen.

Die Webseiten enthalten fur die Konfiguration und den Test der Hardware verschiedene
Bedienelemente wie Textfelder, Radio-Button oder Listboxen. Uber diese konnen die
gewunschten Einstellungen vorgenommen und Daten an das CAN2Web-Modul gesen-
det bzw. vom ihm gelesen werden.

Die Schnittstellen wurden bewusst einfach gehalten, wobei auf die Verwendung von
JavaScript-Funktionen und Java-Applets verzichtet wurde.

Das Webserver/CGl-Interface erlaubt folgende Funktionen auszufuhren:
- Konfiguration der COM- und CAN-Schnittstelle(n),

- Aktivieren und Deaktivieren der einzelnen Schnittstellen,

synertronixx, 3. Mai 2012 10
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- Empfangenen von CAN-Meldungen sowie der empfangenen Daten der
seriellen Schnittstelle,

- Senden von Daten an die serielle Schnittstelle und den CAN-Bus.
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Creafed af sysfem fime 62079
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Abb. 6: CAN2Web Classic-Interface, Menufuhrung und Bedienung tber Webbrowser

Zum Konfigurieren und Testen der einzelnen Schnittstellen (CAN, COM1, etc.) wahlt
man auf der linken Seite den gewiinschten Mentpunkt aus. Es erscheint dann das ent-
sprechende Untermenu in Form einer Symbol-Leiste sowie die Konfigurationsseite fir
die angewahlte Schnittstelle.

Die Konfiguration erfolgt in drei Schritten:

1. Konfiguration der angewahlten Schnittstelle (CAN, COML1, etc.) Uber die
bereitgestellten Oberflachenelemente (Textfelder, Radio-Button, Listbo-
xen). Uber den Button ,Reset‘ werden die urspriinglichen Einstellungen
wieder hergestellt.

2. Dricken des Buttons ,Submit‘. Die Einstellungen werden an das
CAN2Web-Modul tbertragen, Uberprift und entsprechend gedndert.

3. Es erscheint eine Webseite mit den geédnderten Einstellungen.

Um die aktuelle Konfiguration zu speichern wahlen sie im linken Menu ,,Options”. Drik-
ken Sie anschlie3end auf der Webseite den Button ,Submit®. Alle aktuellen Einstellun-
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gen werden in einer Konfigurationsdatei des Moduls gespeichert und bei Start des
Programms automatisch geladen.

Der Zugriff auf die Schnittstelle erfolgt ebenfalls in drei Schritten:

1. Andern der gewiinschten Einstellungen der ausgewahlten Schnittstelle
(CAN, COM1) uber die bereitgestellten Oberflachenelemente (Textfelder,
Radio-Button) vor. Uber den Button ,Reset* werden die urspriinglichen
Einstellungen wieder hergestellt.

2. Dricken des Buttons ,Submit‘. Die Daten werden an das CAN2Web-
Modul Ubertragen und entsprechend geéndert.

3. Es erscheint eine Webseite mit den geanderten Einstellungen/Werten.

3.2 Ajax-Interface

Das AJAX-Interface (Asynchronous JavaScript and XML) verfligt Uber die gleiche Funk-
tionalitat wie das Classic-Interface (siehe Kap. 3.1).
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Abb. 7: CAN2Web Ajax-Interface, Menufuhrung und Bedienung Uber Webbrowser

Im Unterschied dazu handelt es sich jedoch um eine desktop-ahnliche Oberflache. Die
Datenubertragung findet im Hintergrund statt und es werden nur Teile der Webseite
aktualisiert.

synertronixx, 3. Mai 2012 12



CAN2Web

CAN-Ethernet-Gateway Bedienung tber Webbrowser

Go361010885

p 'ff;af 0101 001%\{‘1“\‘
10110110110101011y,
101111101011101010y
SRR
M4101101010010110012
1011011010103

3.3 qooxdoo-Interface

M40, o

> 001110197

\“-\?\hluj_oi ODD}VMJ
Ae1510077

Das gooxdoo-Interface ist das modernste Webinterface (Abb. 8) und arbeitet ahnlich
zum AJAX-Interface. Die Bedienoberflache ist optisch sehr stark an ein Desktop-Pro-
gramm angelehnt, jedoch komplett in Javascript unter dem qooxdoo-Framework pro-
grammiert und sollte in jedem moderem Webbrowser laufen.

= synertronikx CANZWeb-Manager with CANIO-Interface (¥0.1 beta, 03.04.2012) - CAN2Web-Advanced {¥1.09.8, 18.04.2012)

! Show Tabs; | @ CAMbBus | CAMdriver @ CAMsend |« COM1  # Connection |« Datastream  « CAM Wiew  « Oplions | CAI&)arte| karte nau SWah |

| Special: l : Save l 0 Filesbrowser,., l | *B color,., 4. Zoom & Scroll.,. | Sp eZ| el |e Fu n kt' onen
Search: ?
| CANIOS: ‘ & Search | ? Create kabs | | Clear ‘ & Add ‘ | 1 v bANIO-Ve rWaItu n g
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| CAN driver
- CAN-Bus on: @ ves O Mo (¥es/No)

| o CAN send ; ; 5 5
Bt Baudvate: | 100 v | (Btf) CAN-Bus Konfiguration

\{}r COM1 Mask-Req.: (Hezx., walue)
| % ERnnEian Code-Req: (Hex, walue)
| ey stream Mode: | o v | (0=11Bit, 1=29Eit, 2=11/29Eit)

) Use BTR-Reg.! (O yes ® Mo (¥es=BTR-Req., No=Baudrate select box)
| | CAN View

ETR-Reg.: (Hex, walue)

| b Options

—_— CAN-Driver Debug ont 0 yee ® Mo {CAN driver console debug messages)

| B canos

— | CANIOdataprocessing: (O Yes ® Mo Atkention: When active CANZWeb can send messages to CaN-bus!
Karteikarten

J set

Connection:

il

| Reload

Abb. 8: CAN2Web gooxdoo-Interface, Menifiihrung und Bedienung tiber Webbrowser

Die Bedienoberflache wird hier zunachst komplett geladen und einzelnen Inhalte der
Seite aktualisiert, sobald Daten im Hintergrund nachgeladen wurden.

Das Interface verfligt Uber erweiterte Anzeigemoglichkeit. So kann z. B. auch der Ver-
kehr auf dem CAN-Bus (die letzten 1000 Meldungen) angezeigt werden (Abb. 9).

synertronixx, 3. Mai 2012
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& synertronixx CANZWeb-Manager with CANIO-Interface {¥0.1 beta, 03.04.2012) - CAN2Web-Advanced {¥1.09.8, 18.04.2012)
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Abb. 9: CAN2Web gooxdoo-Interface, Darstellung der CAN-Meldungen

Das gooxdoo-Interface beinhaltet auch Bedienelemente fur die Verwaltung und die
Bedienung von CANIO-Modulen.

So kann im Menubereich ,CANIO" mittels des Buttons ,Search” nach angeschlossenen
CANIOs gesucht werden. Fir jedes CANIO-Modul kann dabei auf Wunsch (Checkbox
,Create Tabs") eine eigene Karteikarte zur Bedienung dargestellt werden (Abb. 10). Die
Schaltzustande der Ein- und Ausgéange werden hier zyklisch aktualisiert.
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Abb. 10: CAN2Web gooxdoo-Interface, Bedienung von CANIO-Modulen
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Das Interface hat experimentellen Charakter und befindet sich noch in der Entwicklung.

3.4 Applet zur Anzeige von CAN-Meldungen

Zur Anzeige von CAN-Meldungen in einem Browser wurde zusatzlich ein Applet pro-
grammiert. Dieses baut nach dem Laden automatisch eine TCP/IP-Verbindung zum
CAN2Web-Modul auf und zeigt die eingehenden CAN-Meldungen und Fehlerzustande

an.

Anmerkung: Da das Applet unter Java lauft, ist die Ausfiihrungsgeschwindigkeit relativ
langsam. Bei hohen Datenvolumen und/oder bei PCs mit geringerer Rechenleistung
kann es zu Problemen mit der Datenverarbeitung und Anzeige kommen. Das Applet ist
hier nur zu Testzwecken zu verwenden.

synertronixx, 3. Mai 2012
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4 Bedienung Uber DeviLANControl

Das Programm DeviLANControl dient als Kommunikations- und Konfigurationspro-
gramm fur diverse Produkte von synertronixx, die Uber Netzwerkfunktionalitat verfligen.
Mit DeviLANControl kénnen auch CAN2Web-Module einfach und schnell konfiguriert
und in Betrieb genommen werden.

4.1 Dialogelemente von DeviLANControl
Das Programm DeviLANControl verfugt Uber sechs Dialogboxen von denen zwei erst
nach dem Verbindungsaufbau zum Modul erscheinen:

DeviLAN-Manager: gestattet ein schnelles Finden und Kontaktieren von Modulen im
Netzwerk (LAN)

COM-PC: gestattet bei der Verbindung Uber eine serielle Schnittstelle eines PCs, die
Schnittstelle zu konfigurieren und den Datenverkehr zu analysieren.

Socket-PC: erlaubt die Verbindung tber eine Socket-Schnittstelle (TCP/IP) aufzubauen
und den Datenverkehr zu analysieren.

Datei-PC: erlaubt Daten vom den verschiedenen DeviLAN-Schnittstellen in Dateien zu
speichern.

Konfiguration: dient zur Konfiguration der Hardware und des Datenstroms des
CAN2Webs

CAN&COM: dient zur Darstellung von CAN/COM-Datenstromen vom CAN2Web

4.2 Die Dialogbox DeviLAN-Manager

Die Dialogbox DeviLAN-Manager beinhaltet die vier Bereiche:
Module im Netz: Baumstruktur zur Anzeige der verfiigbaren Module
LAN: Suchen und Verbinden von Modulen im lokalen Netz (LAN)

Verbindung: Auswahl des Verbindungstyps TCP/IP, RS232 und Modem Uber den ein
Modul angesprochen werden soll.

Konfiguration: Abfragen und Speichern der Konfiguration eines CAN2Web-Moduls
sowie Einstellen der Netzwerkparameter (IP, Netmask, Gateway)

synertronixx, 3. Mai 2012 16
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Die Vorgehensweise zum Aufbau einer Verbindung kann den nachfolgenden Kapiteln
enthommen werden.

synertronixx, 3. Mai 2012

17



Lio00ia.
501010100037
'/;,;’fff; 0101 oom\{‘{}‘\—\‘
410110110110101001yy,
10111110101110

e 10010161-.
8 XN

CAN-Ethernet-Gateway Bedienung tber DeviLANControl 11011011 0101031
3}‘}\1“11000111;7110@3"

4.2.1 Betrieb Uber das LAN

Um Module im lokalen Netzwerk zu finden (*) und zu verbinden, ist wie folgt vorzuge-
hen:

1. Auswahl des Verbindungstyps ,LAN*.

2. Dricken des Buttons ,Suchen®. Es wird eine Broadcast-Meldung abge-
setzt auf die alle Module im lokalen Netzwerk antworten. Die gefundenen
Module werden mit IP sowie einigen Zusatzinformation in einer Baum-
struktur angezeigt.

3. Auswahl einer IP-Adresse in der Baumstruktur durch Anklicken der
Adresse mit der Maus.

4. Driucken des Buttons ,Verbinden®. Es wird eine Verbindung zu dem Modul
aufgebaut, wobei das Modul automatisch eine Modulkennung sendet.
Gemall der Modulkennung werden zusatzliche Dialogboxen (Konfigura-
tion, CAN, COM, etc.) angezeigt. Die Bezeichnung des Buttons andert
sich nach erfolgreicher Verbindung in ,, Trennen*

5. Zum Beenden einer Verbindung den Button ,Trennen“ dricken. Die
Bezeichnung des Buttons @ndert sich in ,Verbinden®.

(*) Anmerkung: Damit der UPD-Identifikationsmechanismus arbeitet muss auf dem
Modul das Programm ,,updconfig.bin“ laufen.

4.2.2 Konfiguration der Netzwerkparameter tiber UDP
Befindet sich das Modul innerhalb des lokalen Netzwerks, so kdnnen die Netzwerkpara-
meter (IP, Netmask, Gateway, etc.) Uber eine UDP-Verbindung eingestellt werden.

Fur eine Anderung der Netzwerkeinstellungen ist wie folgt vorzugehen:

1. Die Checkbox ,Konfiguration tber UDP* setzen

2. In der Baumansicht das gewinschte Modul auswéhlen
(Die Moduldaten werden automatisch in Eingabefelder Gbertragen)

3. Eintragen der gewiinschten Einstellungen in den entsprechenden Einga-
befelder

4. Andern und Ubertragen der Einstellungen an das Modul durch Driicken
des Buttons ,Set".

Die Einstellungen werden zum Teil erst nach einem Neustart des Moduls wirksam (Tren-
nen und erneutes Verbinden mit der Spannungsversorgung).

Alternativ kdnnen die Module auch mittels des Buttons ,Reboot” neu gestartet werden.

Zur Kontrolle sollten die Netzwerkeinstellungen tberprift werden.
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Fur die LAN- und WLAN-Schnittstelle (soweit verfigbar) werden zwei getrennte Ein-
trage dargestellt. Entsprechend kénnen die Netzwerkparameter fur LAN und WLAN
auch getrennt konfiguriert werden.

4.2.3 Betrieb Uber das Internet

Befindet sich das Modul nicht innerhalb des lokalen Netzwerks, so kann eine Internet-
verbindung wie folgt aufgebaut werden.

1.
2.

Eingabe der IP im entsprechenden Eingabefeld.

Drucken des Buttons ,<-Verbinden® rechts neben dem Eingabefeld. Es
wird eine Verbindung zu dem Modul aufgebaut und die aktuelle Konfigura-
tion und Status angezeigt. Die Bezeichnung des Buttons andert sich nach
erfolgreicher Verbindung in ,<-Trennen*.

Zum Beenden einer Verbindung den Button ,<-Trennen® driicken. Die
Bezeichnung des Buttons &ndert sich in ,<-Verbinden®.

4.2.4 Betrieb Uber die serielle Schnittstelle

Zur Anbindung des CAN2Webs an den PC ist wie folgt vorzugehen.

1.

Die serielle Schnittstelle COM1 des CAN2Web-Moduls als Komma-
doschnittstelle konfigurieren und die gewlnschten Baudraten und Konfi-
gurationseinstellungen vornehmen (siehe auch Kap. 4.3). Diese
Einstellungen sind dabei zunachst per Webinterface oder mit DeviLAN-
Control vorzunehmen.

Verbinden der seriellen Schnittstelle COM1 des CAN2Web-Moduls mit
einer freien serielle Schnittstelle (RS232) des PCs

Starten des Programms DeviLANControl

Karteikarte ,COM-PC* wahlen und mittels des Buttons ,Suchen* nach
nicht belegten verfligbaren Schnittstellen des PCs suchen

Auswahl der gewlnschten PC-Schnittstelle tber die bereitgestellte Aus-
wahlbox und Einstellen der Parameter (Baudrate, etc.), sodass diese mit
den COM1-Einstellungen tberein stimmen.

Auf Dialogbox ,DeviLAN-Manager* wechseln (Abb. 12) und Auswahlen
von ,Verbinden Uber ... RS232"

Checkbox ,Modultyp?* aktivieren. Das Programm fragt jetzt zyklisch Uber
die serielle Schnittstelle nach dem Modultyp.
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Nach erfolgreichen Verbindungsaufbau sendet das Modul alle Konfigurationseinstellun-
gen an DeviLANControl. Diese werden in den Dialogboxen Konfiguration, CAN&COM
und Manager angezeigt.
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B--* todule im MNetz: B vV Zyklisch Suchen
-0 192.168.001.037 : DEVILAN =00 Module im Netz 6 7 Zyklisch
(5 192168001100 : CANZWEB Yerbinden | B 192168.001.097 : DEVILAN
G600 192.168.001.101 ; CANZWER -0 192.168.001.100 : CANZWEE Verbindsn |
-0 192.168.001.110 : DEVIPLAN @ 192168.001.101 : CANZWER
00 192.168.001.207 ; CAN2weh Praf LAN =@ 192168.001.110: DEVIPLAN

- 1921680012053 : CANZweb Prof WLAN

wWeERZeten::

—Yerbindung——

" TCR/P —Werbindung —
 TCPAR
* RS5232
™ Modultyp?
" Modem

— Konfiguration tber UDP R aktivieren/Daten kopieren
UDP-Meldung senden an: + SCE3uww [Port: 8002)
" SC12/5C13 (Part 8001)

- Konfiguration tber UDPV  aktivieren/Daten kapisren
UDP-Meldung senden an:  SCEJwex (Port: 8002)
" SC12/5C13 [Port B0071)

{5 |'| m B ¢=4erbinden
IF: |‘| 92.168.1.207 <-Yerbinden
Metmash: |D. n.on

i Metrazk: |255.255. 255.0

Abb. 12: Konfiguration tber serielle Schnittstelle vor (links) und nach (rechts) Verbindungsaufbau

Das CAN2Web ist nun Uber die serielle Schnittstelle mit DeviLANControl verbunden und
kann wie gewlnscht konfiguriert und bedient werden.

4.2.4.1 Serielle Schnittstelle des CAN2Web-Professionals

Die serielle Schnittstelle des CAN2Web-Professional-Moduls wird nach dem Einschal-
ten (Power-Up) zunéchst vom Bootloader belegt (115200 Baud, 8 Datenbit, 1 Stoppbit,
keine Paritat, kein Handshake). Der Bootloader sendet tUber die Schnittstelle diverse
Startmeldungen. Nach dem Starten von Linux dient sie als Linux-Konsole.

Es ist moglich die Konsolen-Funktionalitat in den Einstellungen des Bootloaders zu
deaktivieren, damit die Schnittstelle NACH dem Start von Linux auch fur andere Aufga-
ben/Applikationen zur Verfigung steht.

In diesem Fall ist es dann auch mdglich das CAN2Web-Professional-Modul Uber die
serielle Schnittstelle zu konfigurieren.
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4.3 Die Dialogbox Konfiguration

Die Einstellmdglichkeiten fur die verschiedenen Schnittstellen sind in Gruppen zusam-
mengefasst. Die Einstellungen werden ebenfalls in Gruppen durch Betatigen des zuge-
hdrigen ,,Set“-Buttons an das Moduls Ubertragen und Gbernommen.

i—rNetz 1: 192.168.1.3 verbunden mit 192.168.1.207 Jd S| Wl -—Netz 1: 192.168.1.3 verbunden mit 192.168.1.207 2]
Programm  Konfiguration  Hilfe Miniirnieren Programm  Konfiguration  Hilfe Minirnieren
% Manaoer | Rl Sockers | Bloomes | % Manaoer | Bl secketPr | Ecompc |
[ DateiPC b= Konfiguration | E] canscom | [ DateiPC b= Konfiguration | E] canscoM |
Mame Mame
IVIEAN 2feb Advanced EI IVIEAN 2wieb Professional EI
— IP-Liste — IP-Liste
IF1: 19216811 Fort: {3333 rv-’\u"erblnden IP1: |192.168.1.1 Port: {3333 ™ Verbinden
IP2: |192.168.1.2 Part: 3333 ™ Werbindsn Set IP2: |1921681.2 Part: 3333 ™ Werbindsn Set
IP3. 19216813 Por: {3333 [T Verbinden IP3. [192168.1.3 Pa: {3333 [ Verbinden
Werbindung 1: verbunden mit 192.168.1.3 “erbindung 1 verbunden mit 192.168.1.3
Werbindung 2 nicht verbunden ‘Werbindung 2 nicht verbunden
Werbidnung 3; nicht verbunden Werbidnung 3; nicht verbunden
~COM1— Akt ~CAN-Bus—V Aktiy —————— ~COM1—v Akt ~ CAN-Bus ¥ dktiv
Baudrate: IW Madus: |2 CAN2.08/8 'I Baudrate: IW Madus: |2 CANZ.04/8 'I
Datenbits, ¢ 7 6 8 Baudrate: Iﬁ Datenbits; 7 & 8 Baudrate: Iﬁ
swpbis: €102 o e [ swpbis. € 1C2 Ml ey freme
Paist  [None -] Code:  [1FFFFFFF Set Partst  [None ] Code:  [1FFFFFFF Set
Handshake: lm et [5aF Handshake: lm I BTR 'ﬁ
[ Kommando ¥ Kommando I 1200hm 'widerstand
s ™ High Speed Modus ]
- Datenstrom - Diatenstrom
¥ CaM ¥ Schnelle CAM-Datern [ CaN-Daten mit Zeit ¥ CaN W Schnelle CAN-Daten W CaN-Dater mit Zsit
[~ CAN Loggen in Datei Ican_bg_[g[ o [~ C&N Loggen in Datei Ican_bg_[g[ s
Max. Sendeverzogerung ITDDDD_ Max. Sendeverzogerung ITDDDD_
W COM1 I Schrelle COM Daten Freh ¥ COM1 [ Schrelle COM Daten =
r Linug CAN Treiber r Linug CAMN Treiber
Mame: sunertronivg CANZWeb CAN driver ¥1.05.013.07. 2010 14:45 MName: synertronix: CANZWeb CAN driver ¥1.05.013.07. 2010 14:45
Empfangzputfer, 256 Sendepuffer, 256 Empfangspuffer, 256 Sendepuffer, 256
Empfangen: 70333 Gesendet: [ Empfangen: 23 Gesendet: 0

Abb. 13: Dialogbox Konfiguration (links: CAN2Web-Advanced, rechts: CAN2Web-Professional)

Die Parameter entsprechen den Ublichen Bezeichnungen der Schnittstellen und werden
an dieser Stelle nicht weiter erlautert.

Um die Netzwerk und Rechenbelastung des Moduls gering zu halten, kann eine Aus-
wahl der anzuzeigenden Daten Uber den Bereich ,Datenstrom* erfolgen. Grundsatzlich
sollten nur Schnittstellen aktiviert und deren Daten angezeigt werden sollen.

Anmerkung:

a) Die auftretende Datenmenge kann die maximal Gbertragbare Datenmenge Uber eine
Socket- oder RS232-Verbindung Uberschreiten. Dies stellt keinen Fehler der
CAN2Web-Software/Hardware dar, sondern ergibt sich aus den Spezifikationen der
unterschiedlichen Schnittstellen.

b) Die Checkboxen ,120 Ohm Widerstand“ (Hinzuschalten eines 120 Ohm Abschluss-
widerstandes ) und ,High Speed Mode* (maximal steile Signalflanken auf dem Bus)
haben fir das CAN2Web-Advanced-Modul keine Funktion.
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4.4 Die Dialogbhox CAN&COM

irNetz 1: 192.168.1.3 verbunden mit 192.168.1.207 il B
Programm  Konfiguration  Hilfe IMininnieren

P Manager | [2] Sockel-PC | [2] com-PC |
(O pateifc | b= Konfiguation =] caMscom

— CAM
Senden Fehlermeldungen

ID:|DDDDD‘I23 RTR Anzahl® +| -| Send Overtin:
al JJEI Euserror:I

2

& CAM204 ¢ CANZOB [ Binar Transit

v Protokoll  &nzahk 10322 LﬁSCthl

18886253 FF FF 4C 3381,
18886250 on 5B 3F i3gz.
18886251 oo 96 Fi& 3382,
18886252 S 3382,
18886253 3ag2.
18886250
18886251
18886252 33g2.
18886253 3382,

18886250 338237
4| 3

Erweiteryng fur Elt’-‘-.NID.___l

—COM1
Senden an COMI

13

3382,
3382,

Ccooooooooo
- ey 5
L P 3 R B B B S D

WV LF ¥R Lazchen Senden binar | Sendenl

Abb. 14: Dialogbox CAN&COM

Ubertragen.

“11100011101"
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Die Dialogbox CAN&COM dient
der Anzeige und dem Zugriff auf
den CAN-Bus und die seriellen
Schnittstellen. Die Anzeige fur die
verschiedenen Schnittstellen sind
in Gruppen zusammengefasst.

CAN-Telegramme und Texte, die
an die seriellen Schnittstellen
Ubertragen werden sollen, kdnnen
Uber die zugehorigen Eingabefel-
der editiert und Uber ,Senden” an
das Modul tUbertragen werden.

Die CAN-Meldungen kénnen wahl-
weise im  CAN2.0A- oder
CAN2.0B-Format gesendet wer-
den. Ist die Checkbox ,Binar* aus-
gewahlt, werden die Kommandos
fur das Senden im Binarprotokoll
Uber TCP/IP Ubertragen anson-
sten im ASCII-Format (siehe auch
Kap. 5).

Die Fensterelemente dienen zur
Anzeige der eingehenden Daten
des CAN-Bus sowie der Schnitt-
stelle COM1.

Weitere Funktionen:

a) Ab Version 1.07 von DeviLAN-
Control ist es testweise moglich
bindre Meldungen an COM1 zu

Zur Ubertragung an die COM1-Schnittstelle miissen die Daten in hexadezimaler Form in
das Texteingabefeld eingetragen werden (max. 30 Zeichen). Uber ,Senden binar* wer-
den die Daten binar an CAN2Web tbertragen und auf die serielle Schnittstelle gelegt.

Soll beispielsweise der Text ,<STX>Hallo<ETX>" Gber die serielle Schnittstelle ausge-
geben werden, so sind die 7 folgenden Bytes einzugeben.

Eingabe: 02 48 61 6C 6C 6F 03

0 : 0x02 ; Start of Text, Textanfang
1:0x48 ; Buchstabe 'H’
2 : 0x61 ; Buchstabe 'a
3:0x6C ; Buchstabe I
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4 : 0x6C ; Buchstabe 'l
5 : Ox6F ; Buchstabe '0’

6 : 0x03 ; End of Text, Textende
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b) DeviLANControl kann binare Meldungen verarbeiten und entsprechend in konvertier-
ter Form als Zeichenkette ausgeben. Als Kennzeichnung, dass die urspringliche Mel-
dung in binarer Form vorlag, setzt die Ausgabefunktion (z. B. im Dialog ,Socket") ein

Ausrufezeichen vor die Meldung.

Beispiel 1 : Anzeige binarer Meldungen in Dialogbox ,Socket*
I can_nmsg 32AE3 0 4 01 02 03 04 ;

Ican_error 00
lconl 12 AE 36 06

Dat enbyt e

Ausgabe der
Dat enbyt es der

Ausgabe von bi ndrem CAN-Tel egramm nmit 4
RTR-Bi t =0

Ausgabe von bi narem CAN- Fehl er mel dung
enpf angenen

seiellen Schnittstelle

Durch Driicken des Buttons ,Erweiterung fur CANIO* wird die Dialogbox ,CAN-10*
angezeigt. Diese dient zur Bedienung und Konfiguration von CANIO-Modulen im

Zusammenspiel mit dem CAN2Web.
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4.5 Die Dialogbox CAN-1O
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Die Dialogbox CAN-IO gestattet es CANIO-Module, die an das CAN2Web-Modul ange-

bunden sind, am Bus zu suchen und zu bedienen.

Dazu mussen die CANIO-Module zunéchst konfiguriert und an das CAN2Web angebun-

den werden. ( siehe auch CANIO-Handbuch unter:

http:/www.synertronixx.de/download/canio/CANIO24_Handbuch.pdf)

“—Netz 1: 192.168.1.3 verbunden mit 192.168.1.208

Programm  Konfiguration  Hilfe

E I anager

FE.0:
FE1

PE.2:
FE.3:
FE.4:
FE.5:
FEE:

FE.7:
PEB

FE.3:
FEAD:
PEAT:
Buzzer: (™

o Jie e e o e Bic She Bl e |

— CaM-10-Module
Mr.: |? 'I Bereich: 0x038... 0x03F
Info; Typ: 0001=Can-10-<, 5w 1.0, Rew.: 0,00
— PE: Zustand

1

1
1
1
1
i
1
1
1
'I
1
1
1

| [l socketPz |
(7 DaeiFc | ¥ Korfiguaton | [E] Canscom

Sl

Minirmieren

[&] com-PC

o CANAO

A5 aaS e

o)

]
0
]
0
0
]
0
0
]
]
]
0
0

—F1: Zustand
P1.0; 1

P11 O
|2 il
Pl
P1.4 1
Pl
Pl
Pt

~Aus/Eingang
a6 E
O A E
O EE
i ol =
I
O A E
EE
a6 E

R R )]

—Analog/Dig.

o
ol ol

P2 Zustand
P2.0: 1

P21 0
B2z
el

[l
CLE

A

L o

—Auz/Eingang

E
E

E

K.onfiguration:

— CAM-Bus

Senden

ID:[D0000000 [~ ATR Anzahi® d J
Iﬁlﬁlﬁlﬁlﬁ Iﬁlﬁlﬁ Sendenl

Fehlermeldungen

Owerun:
Buserrar:
Bus0ff:

Receive:
Tranzmit

Fratakoll

anzahl:

7

. onooooas
. onooooss
. onooooss
. onoooozs
o onooooas
. 0noooozs

on
on
oo
on
0z
0z

00 D5 0D

Abb. 15: Dialogbox CAN-IO

Danach sind die Buseinstellungen

am CAN2Web gemal der Einstel-
lungen der CANIOs entsprechend
zu konfigurieren.

Mittels des Buttons ,Suchen* wird
nach angeschlossenen CANIOs
gesucht. Gefundene Module wer-
den in der Auswahlbox ,Nr.:* auf-
gelistet. Nach Auswahl eines
CANIO-Moduls werden die aktu-
elle Informationen, die Konfigura-
tion und die Schaltzustande der
Ein- und Ausgange automatisch
geladen.

Dabei werden die Schaltzustande
der Ausgange in der Gruppe ,P6-
Zustand“ und die der Eingange in
der Gruppe P1- und P2-Zustand
angezeigt. Mittels der Radio-But-
ton konnen die Ausgange wie
gewulnscht geandert werden.

Der Button ,Update* dient zur
erneuten Abfrage der Modulinfor-
mation und Schaltzustande, der
Button ,Daten?“ nur zur Abfrage
der Schaltzustande.

In der Gruppe ,CAN-Bus" wird der
aktuelle Busstatus angezeigt. Dar-
Uber hinaus wird der Busverkehr

aufgelistet. Empfangene Meldungen werden dabei mit einem ,R", von DeviLANControl
gesendete mit einen ,S* markiert.

Zusatzlich ist es maglich eine CAN-Meldung manuell einzugeben und zu senden.
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4.6 Die Dialoghox COM-PC

“—rMetz 1: 192.168.1.3 nicht verbunden

Programm  Konfiguration  Hilfe

01 pateirs |
E Manager |

~ Eingtellungen f'u'l-l Comz ; R5232 Port j

Freie COM's: suchen...l
Baudrate: |192DEI "I Stophits: % 1 (165 2

Paritat: INone "I Datenbits; (™ 7 & 8

Handshake: |Mone | W Empfang

b= Konfiguration
[2] SocketPC

=] canicoM
[& com-PC

~ Meldungen

Infe:  [Cam2:
Baudrate: 19200/ Stophits: 0/ Databits: 87 Parity: 0

Zeichen [Ges /Empf | o/ 1]
Fehler  [Ges Empf.]; o/ 1]

~ Modem

Tel M | kot warbarnded "wizhlen |

— Senden an

Zeilen: o LF & CR ¥ Protokoll Sendenl LﬁSCthl

|
o

— Empfangen von

Zeilen: a0 v Pratokall Lazchen |

Abb. 16: Dialogbox COM-PC
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Uber die Dialogbox COM-PC
(Abb. 16) kann der Datenverkehr
zwischen dem PC und dem
CAN2Web-Modul bei Verbindung
Uber eine serielle Schnittstelle
(siehe Kap. 4.2.4) Uberwacht wer-
den.

Fur den Betrieb Uber die serielle
Schnittstelle ist es dabei nicht not-
wendig, dass der Bediener Ein-
stellungen in dieser Dialogbox
vornimmt, da dies automatisch
Uber den  DeviLAN-Manager
erfolgt.

Die verfugbaren Schnittstellen
werden beim Start der Applikation
DeviLANControl bzw. uber den
Button ,suchen...“ermittelt und
kénnen Uber die Liste ausgewahlt
werden. Nachdem die Einstellun-
gen (Baudrate, Paritat, etc.)
gewahlt wurden, kann die Schnitt-
stelle iber den Button ,Set" initiali-
siert werden. Die Aufschrift
wechselt dann in ,Stop“. Durch ein
erneutes Driucken wird die Schnitt-
stelle wieder geschlossen und frei-
gegeben. Zustands- und
Fehlermeldungen  werden im
Bereich ,Meldungen”“ ausgegegen.

Zum Absenden eines Kommandos, ist dieses zunéchst in die Eingabezeile einzutragen.
Das Absenden erfolgt dann entweder durch betatigen der ,Enter“-Taste oder durch
Drucken des Buttons ,Senden”. Die gesendeten und empfangenen Zeilen erscheinen in
den beiden entsprechenden Fenster. Dabei werden max. die letzten 200 Zeilen zwi-

schengespeichert.
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4.7 Die Dialogbox Socket

Metz 1: 192.168.1.1 verbunden mit 192.168.1.201

Programm  Konfiguration  Hife

(3 DateiPC
E Manager

—Stream Socket
Part 13333 Status: Werbunden

P |'|92.158.1.2D1

Senden erfolareich

437  Bytesds
23 Zeilends

0 Bytesds

Empfangen: Geszamt:

Gesendet: Gezamt:

b= Konfiguration
[Z] SocketPr

7!1.192153.1.1 ’ii

21

Minimieren

= canscomM
[& comec

Trennen

Zahler lozchen

7862 Butes
421 Zeilen

22 Bytes

— Listen Socket

Fart: |3333 Status: Ligtening

Stop

—Senden an

Seqd e |

¥ Protokal

Senden | Lazchen

get_config
get_config

4]

— Emplangen wan

1921681201 ¥ Protakall

Laschen

lean_emor 00
lcan_message 18886251 04 00 21 29490
lcan_error 00
lcan_message 18886252 04 FF FF FE C2
lzan_eror 00
lzan_message 18886253 04 FF FFFF 35
lzan_errar 00

|r:in MEERANE ‘IRHRFTHFI nannnnar 19
4

2700174746
2700176326
2700191584

2N 23 T
4

Abb. 17: Dialogbox Socket
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201010027

Die Dialogbox Socket (Abb. 17)
dient zum Aufbau einer Netzwerk/
Internetverbindung (TCP/IP) zu
einem CAN2Web-Modul.

Weiterhin kann der Datenverkehr
Uber zwischen PC-Programm und
Modul Gberwacht werden. Fur den
normalen Betrieb ist es dabei nicht
notwendig, dass der Bediener Ein-
stellungen in dieser Dialogbox vor-
nimmt, da dies automatisch Uber
den DeviLAN-Manager erfolgt.

Um eine Verbindung manuell auf-
zubauen muss zunachst die IP
und die Port-Nummer in den ent-
sprechenden Eingabefeldern ein-
getragen und anschlieRend der
Button ,Verbinden“ gedrickt wer-
den.

Alternativ ist es auch mdglich,
dass sich andere Prozesse auf die
Dialogbox (Port 3333) aufschal-
ten.

Zum Absenden eines Kommandos
ist dieses zunachst in die Eingabe-
zeile einzutragen. Das Absenden
erfolgt dann entweder durch beta-
tigen der ,Enter“-Taste oder durch
Dricken des Buttons ,Senden”.

Die gesendeten und empfangenen Zeilen erscheinen in den beiden entsprechenden
Fenster. Dabei werden max. die letzten 200 Zeilen zwischengespeichert.
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4.8 Die Dialogbox Datei-PC

Netz 1:192.168.1.1 verbunden mit 192.168.1.201 _"Ill
Programm  Konfiguration  Hilfe [imirnieren

T Manager [R] SocketPC [&] coMPC
LI DatsiPC | b= Konfigurstion =] canscom
4D

Datei & Pfad:

Gespeicherte Messwerte: 0 Dratei wahlen. . |

[~ Eingehende Messwerte nur alle |1 0o [1/410] Sekunden speichemn.
Speichern: ¥ Zeit W EanalMr KanatkP 0T 11 2 [T 3

Trennzeichen: [ Lesrzsichen [ Tabulator
Zeilerends: W LF W CR

— CAM
Datei & Pfad: SNSRI

Gespeicherte Meldungen:

— COM1
Dratei & Pfad:

Gespeicherte Zeilen: Dratei wahlen. .

— COMZ
Dratei & Plad:

Gespeicherte Zeilen: [rate wahler...

— Digitale Eingange
Dratei & Plad:

Gespeicherte Anderungsn: [ratei wahlen. .

Abb. 18: Dialogbox Datei-PC
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Die Dialoghox Datei-PC (Abb. 18)
erlaubt Daten vom den verschie-
denen Schnittstellen in Dateien zu
speichern.

Beim CAN2Web sind dies nur die
Daten der CAN- und COM-Schnitt-
stelle.

Uber die Button ,Datei wahlen®
kénnen verschiedene Dateien fur
die Schnittstellen ADC, CAN,
COM1, COM2 sowie die digitalen
Eingange ausgewahlt werden.
Wurde eine Datei ausgewabhilt,
wird der Dateipfad und -name
angezeigt und die zugehorige But-
ton-Beschriftung &ndert sich in
.Schlielen”. Durch die erneute
Betatigung des Buttons kann der
Speichervorgang beendet werden.

Die Anzahl der gespeicherten
Messwerte, Meldungen bzw. Zei-
len wird Uber einen Zahler ange-
zeigt.

Die Daten werden als ASCII-Text
in die Datei geschrieben und kon-
nen mit jedem Textverarbeitungs-
programm oder auch z. B. mit MS
Excel angezeigt bzw. ausgewertet
werden.
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5 Kommandointerface

5.1 Hardwarelbersicht

Das Kommandointerface gestattet einen vollstéandigen Zugriff auf alle Konfigurationsein-
stellungen und erlaubt, die Schnittstellen abzufragen. Die Hardware besteht aus den
Funktionsgruppen, die in Abb. 19 wiedergegeben werden.

CAN 10/100BaseT
Ethernet

200MHz ARM9-Prozessor

16MB Flash-ROM, 16MB RAM

Abb. 19: Hardwaretbersicht

Im folgenden wird nur dann auf den detaillierteren Aufbau der Hardware eingegangen,
wenn sie modultypisch sind. Alle Ubrigen Spezifikation der Schnittstellen entsprechen
gangigen Standards und tblichen Bezeichnungen und kénnen entsprechender Fachlite-
ratur entnommen werden.

5.2 Kommunikationsschnittstellen

Das CAN2Web-Modul verfugt tUber zwei verschiedene Kommunikationsschnittstellen
mit denen das Modul konfiguriert und abgefragt werden kann. Diese sind

- ein kombiniertes Webbrowser/CGl-Interface, das einen Zugriff Gber einen
Webbrowser gestattet sowie

- ein Kommando/Datenstrom-Interface, das die Anbindung von Applikatio-
nen Uber ein Netzwerk oder eine serielle Schnittstelle gestattet.

Die Mdglichkeiten der Anbindung sind in Abb. 20 wiedergegeben.
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Abb. 20: CAN2Web Kommunikationsschnittstellen

Die Funktionsweise lasst sich vereinfacht mittels Abb. 21 darstellen. Bei einem Zugriff
tber einen Webbrowser werden die in den HTML-Seiten Ubertragenen Daten und Para-
meter vom CGl-Interface extrahiert und dem Kommandointerpreter zugefuhrt. Dieser
fuhrt die Kommandos aus und steuert gleichzeitig Zugriff auf die Hardware. Die Uber die
Hardware eingehenden Daten werden der Datenaufbereitung zugefuhrt und stehen
dann dem HTML-Seitengenerator und dem Datenstrom-Interface zur Verfligung.

Fur die Anbindung eigener Applikationen steht dem Entwickler das Datenstrominterface
zur Verfigung. Es gestattet, wie bei einen Zugriff Gber den Webbrowser, die vollstandige
Konfiguration und Abfragen aller Hardwarekomponenten.

Webbrowser

Netzwerk (TCP/IP)

Applikation (en)

Netzwerk (TCP/IP),
RS232, Modem

HTML-
Seitengenerator

Webserver/
CGl-Interface

Kommando/Daten-
strom-Interface

Kommandointerpreter

Datenaufbereitung

| Hardware I

Abb. 21: Kommunikationszugriff (vereinfacht)
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5.3 Allgemeine Informationen

5.4 Kommunikationsprotokoll

Der Kommandointerpreter des Moduls arbeitet wie folgt:

Erkennt der Interpreter als erstes Zeichen ein ASCII-Zeichen, so geht er davon aus,
dass es sich um eine ASCIlI-Kommandozeile handelt und verarbeitet sie wie nachfol-
gend beschrieben.

Das ASCII Protokoll ist fiir die Ubertragung hoher Datenraten oft zu langsam. Daher
wurde fur CAN2Web-Module eine Kombination aus ASCIllI-Kommandozeile und binéarer
Kommunikation implementiert, wobei die Uber den CAN-Bus und die serielle Schnitt-
stelle eingehenden Daten wahlweise als ASCIl-Kommandozeile oder binar, und damit
deutlich schneller, Gbertragen werden kdnnen.

Wird als erstes Byte dagegen ein Zeichen >=0x80 empfangen so geht er davon, dass es
sich um ein bindres Kommando handelt. Die Lange des Kommandos ergibt sich aus
dem ersten Byte, das nachfolgend als Kennbyte bezeichnet wird, und ggf. in einer im
Kommando integrierten LAngenangabe.

Fur die Anbindung von eigenen Applikationen ist es zwingend erforderlich die genauen
Langenangaben fur die bindren Meldungen beim Senden und Empfangen einzuhalten.

Ein ASCIlI-Kommandozeile startet mit einen Parameter (Kommandoname) gefolgt von
einen ggf. auch mehreren Parameterwerten die jeweils durch ein Leerzeichen getrennt
sind. In Einzelfallen kann der Parameterwert auch entfallen.

Syntaxangabe 1 :Aufbau einer Kommandozeile

<Par anet er name><SP>[ <Par anmet erwert>] . ... [ <SP>] [ <Par anet er wer t >] <CR>

Variablennamen und Steuerzeichen stehen werden in <’ und >’ angegeben, optionale
Angaben stehen in eckigen Klammer [ ’]. Die verwendeten Datentypen k&nnen
Tabelle 1, die Steuerzeichen Tabelle 2 entnommen werden.

Tabelle 1 : Datentypen

Zeichenfolge Erklarung

INT 16 Bit Integerzahl

UINT 16 Bit vorzeichenlose Integerzahl

LONG INT 32 Bit Integerzahl

LONG UINT 32 Bit vorzeichenlose Integerzahl

CHAR einzelnes Zeichen

STRING [X] Zeichenkette mit max. x Zeichen

XX Zweistellige hexadezimale Angabe (Byte)

hh:mm:ss Zeitangabe in Stunden, Minuten, Sekunden seit Systemstart

IP IP-Angabe in der Form aaa.bbb.ccc.ddd also z. B. 192.168.1.226

synertronixx, 3. Mai 2012 30



Loooran,
010101033
ﬂ1’21010101001«3\1{\
10110110110101011yy,
1010111110011101001m

. b o 1ot
CAN-Ethernet-Gateway Kommandointerface \wnﬂ%gmf;fomﬂ
5 10
\11“110001110110 30

Tabelle 2 : Steuerzeichen

Zeichenfolge Hex. Wert | Beschreibung

<LF> O0x0A Line Feed, Zeilenvorschub

<CR> 0x0D Carriage Return, Zuriick zum Zeilenanfang
<SP> 0x20 Space, Leerzeichen

Der ASCII-Kommandointerpreter arbeitet zeilenorientiert im Gegensatz zu Terminal-
programmen, die zeichenorientiert arbeiten, also nach Erhalt jedes Zeichen auswerten.

Der Interpreter fugt alle eintreffenden Zeichen bis zum <CR> in seinen Empfangspuffer
ein und wertet diese erst dann aus. Ein Kommando sollte daher keine Steuerzeichen
wie 'Backspace’ oder 'Delete’ etc. enthalten, da diese keinen steuernden Charakter
haben, sondern wie jedes andere Zeichen auch zunachst im Puffer abgelegt werden.

Fur die Anbindung von Applikationen sollte dies kein Problem darstellen, da hier ein
Vertippen, wie bei manueller Eingabe, durch ein Absenden einer vollstandigen Kom-
mandozeile vermieden werden kann.

Nach jeder gesendeten Kommandozeile wertet das CAN2Web-Modul diese aus und
fuhrt die entsprechende Anweisung aus. Bei Konfigurationseinstellungen wird der geéan-
derte Wert als Quittung zurlickgegeben. Bei Datenanfragen werden die angeforderten
Daten zuriickgegen.

Beispiel 2 : Kommunikationsmodus konfigurieren
can_fast 1; An CAN2Web: verwende schnel | e CAN- Kormuni kati on
can_fast 1; Von CAN2Web: schnel |l e CAN- Kommuni kation ei ngestellt

5.4.1 Fehlermeldungen fir ASCIll-Kommunikation
Entdeckt der Kommanodinterpreter wahrend der Verarbeitung einer ASCIllI-Kommando-
zeile einen Fehler, so sendet er eine Fehlermeldung (Tabelle 3) mit folgenden Aufbau.

Syntaxangabe 2 :Fehlermeldung des Kommandointerpreters

<,error“><SP><Fehl er- Nr. ><,:"“><, Fehl ernmel dung i m Kl art ext “ ><LF><CR>

Beispiel 3: Fehlermeldungen des Kommandointerpreters

error 4: Unkown parameter name <LF><CR> ; (Paranet er nane/ Konmando unbekannt)

Es sind folgende weitere Fehlermeldungen definiert:

Tabelle 3 : Fehlermeldungen des Kommandointerpreters

Fehlernr. Fehlerbeschreibung
ERROR_NO_ERROR "No error!"

Es liegt kein Fehler vor
ERROR_COMMAND_LINE_SIZE "Command line to long!"

Die Kommandozeile ist zu lang.
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Fehlernr. Fehlerbeschreibung

ERROR_PARAMETER_NAME_SIZE "Parameter name to long"
Der Parametername ist zu lang

ERROR_PARAMETER_VALUE_SIZE || "Parameter value to long or short!"
Der Parameterwert ist zu lang, zu kurz/nicht vorhanden

ERROR_UNKOWN_KEYWORD "Unkown parameter name”
Der Parametername ist unbekannt.
ERROR_CONVERSION "Unable to convert parameter”

Die Konvertierung des Parameterwertes ist nicht maglich.
Es wird zuséatzlich eine Meldung mit dem aktuellen Wert
des Parameters zuriick gegeben.

ERROR_OUT_OF_RANGE "Parameter out of range"

Der Parameterwert liegt ausserhalb des spezifizierten
Bereichs. Es wird zusatzlich eine Meldung mit dem aktuel-
len Wert des Parameters zuriick gegeben.

unbekannt "Unkown error id!"
Unbekannte Fehlernummer, dieser Fehler sollte nicht auf-
treten.

Anmerkung: Meldungen die vom Kommandointerpreter gesendet werden kénnen mit
<CR>, <LF><CR> oder <CR><LF> abgeschlossen sein.

5.5 Konfiguration der Hardware/Protokolle

In den nachfolgenden Abschnitten werden die Kommandos fir CAN2Web beschrieben.
Die Kommandos zur Konfiguration des CAN-Bus und der seriellen Schnittstelle sind
analog zu CAN2Web-Modulen implementiert und kénnen Kap. 5.5.2 und Kap. 5.5.1 ent-
nommen werden.

5.5.1 Serielle Schnittstelle COM1

Die serielle Schnittstelle COM1 wird tber die Befehle in Tabelle 4 konfiguriert.
Tabelle 4 : Konfiguration der seriellen Schnittstelle COM1

Befehl Wert/Typ | Default | Funktionsbeschreibung

coml_on 0,1 1 Aktiviert/Deaktiviert den Zugriff auf die seriellen
Schnittstelle COM1.

0=COM1 deaktiv, 1=COM1 aktiv

coml_baudrate 300, 600, 19200 Stellt die Baudrate fir COM1 ein. Der Zahlenwert
1200, 2400, versteht sich als Angabe in kBit/s.

4800, 9600,
14400,
19200,
38400,
56000

coml_stopbits 1,2 1 Setzt die Anzahl an Stopbits.
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Befehl Wert/Typ | Default | Funktionsbeschreibung
coml_databits 7,8 8 Setzt die Anzahl an Datenbits.
coml_parity Even, None Stellt die Paritat ein.
Odd, Anmerkung: Es ist nur der erste Buchstabe des
Mark, Wertes relevant, d. h. das Kommando
None, coml_parity Even ist gleichbedeutend wie
Space coml_parity E
coml_flowctrl None, None Stellt den Hardware-Handshake/ die Datenflus-
RTSICTS, skontrolle ein.
XON/XOFF Anmerkung: Es ist nur der erste Buchstabe des
Wertes relevant, d. h. das Kommando
coml_flowctrl RTS/CTS ist gleichbedeutend wie
coml_flowctrl R
coml_command 0,1 1 0=Daten von COM1 werden weitergeleitet
1=die serielle Schnittstelle COM1 wird als Kom-
mandoschnittstelle verwendet, d.h. eingehende
Daten werden nicht weitergeleitet sondern als
Kommandos interpretiert. Ein CAN2Web-Modul
kann dadurch z. B. Uber eine RS232-Schnittstelle
eines PCs angesteuert werden.

Um Daten Uber die Schnittstelle zu senden, konnen die Befehle in Tabelle 5 verwendet
werden. Die Kommunikation ist zeilenorientiert ausgelegt.

Tabelle 5 : Sendebefehle und Optionen der seriellen Schnittstelle COM1

Befehl
coml_message

Wert/Typ | Default
STRING[50] | --

Funktionsbeschreibung

Sendet eine Zeichenfolge tiber COM1.
Anmerkung:

Die Zeichenkette darf keine Steuerzeichen wie
CR, LF, TAB, etc. enthalten.

Sendeoption:
0=Zeichenkette wird unverandert gesendet

1=Beim Senden wird an die Zeichenfolge ein Line
Feed (<LF>, Hexadezimal: Ox0A) Zeilenvorschub
angehangt.

Sendeoption:
0=Zeichenkette wird unverandert gesendet

1=Beim Senden wird an die Zeichenfolge ein Car-
riage Return (<CR>, Hexadezimal: Ox0D) ange-
hangt.

coml_If 0,1 1

coml_cr 0,1 1

Beispiel 4 :  Senden von Daten tber COM1

comlL_If 1 ; LF anhangen
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coml_cr 1 ; CR anhéangen

coml_nessage Diese Zeile wi rd gesendet

Uber COM1 wird: ,Diese Zeile wird gesendet <LF><CR>* ausgegeben.
Anmerkung fir das CAN2Web-Professional:

Die serielle Schnittstelle COM1 wird beim Systemstart zundchst als Bootloader bzw.
Linux-Debug-Schnittstelle genutzt. Ggf. muss diese Option im Bootloader abgeschaltet
werden, damit nach dem Start von Linux die Schnittstelle uneingeschrankt zur Verfu-
gung steht.

Beim CAN2Web-Advanced steht die serielle Schnittstelle COM1 uneingeschrankt zur
Verfugung. Die Linux-Debug-Schnittstelle wird Gber einen zusatzlichen Steckverbinder
zur Verfuagung gestellt.

5.5.2 CAN-Bus

Die Konfiguration des CAN-Bus erfolgt Gber die Befehle in Tabelle 6.
Tabelle 6 : Konfiguration des CAN-Bus

Befehl Werte Default | Funktionsbeschreibung

can_on 0,1 0 Aktiviert/Deaktiviert den Zugriff auf den CAN-Bus.
0=CAN-Bus deaktiv, 1=CAN-Bus aktiv

can_extended 0,1,2 0 Legt den CAN-Modus und die Lange des CAN-

Identifiers fest:

0: 11-Bit Identifier (CAN2.0A)

1: 29-Bit Identifier (CAN2.0B)

2: 11/29-Bit Identifier (CAN2.0A/CAN2.0B)
gemischter Modus

Stellt die Baudrate fur den CAN-Bus ein. Der Zah-
lenwert versteht sich als Angabe in kBit/s.

can_baudrate 5, 10, 20, 20
50, 100,
125, 250,

500, 1000

can_mask

0x000...
OX7FF fur
(CAN2.0A)
0x00000000...
OX1FFFFFFF
fur (CAN2.0B)

OX7FF fur
(CAN2.0A)
bzw.
Ox1FFFFFFF
fur (CAN2.0B)

Beschreibt das Acceptance-Mask-Register des
CAN-Controllers.

can_code

0x000...
OX7FF fur
(CAN2.0A)
0x00000000...
OX1FFFFFFF
fur (CAN2.0B)

OX7FF fur
(CAN2.0A)
bzw.
Ox1FFFFFFF
fur (CAN2.0B)

Beschreibt das Acceptance-Code-Register des
CAN-Controllers.
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Befehl Werte Default | Funktionsbeschreibung
can_btr_on 0,1 0 Aktiviert/Deaktiviert den Zugriff auf das BTR-Regi-

ster des CAN-Controllers SJA1000

O=kein direkter Zugriff auf das BTR-Register; der
Uber can_btr eingestellte wird ignoriert

1=Zugriff auf das BTR-Register; der Uber
can_baudrate eingestellte Wert wird ignoriert, statt
dessen wird die Baudrate direkt Gber can_btr

can_btr 0x0000... 0x532F Beschreibt das BTR-Register des CAN-Controllers
OxFFFF (20kBit/s) SJA1000, wenn can_btr_on=1. Damit ist es mdglich
Baudraten einzustellen, die nicht den Standardvor-
gaben entsprechen.

can_resistor 0,1 0 Nur fir CAN2Web-Professional implementiert:
Schaltet den 1200hm Abschlusswiderstand beim

CAN2Web-Professional parallel zu den beiden
CAN-Leitungen wenn can_resistor=1 ist.

can_highspeed || 0,1 0 Nur fir CAN2Web-Professional implementiert:
Schaltet den CAN-Treiber beim CAN2Web-Profes-
sional in den High-Speed-Modus wenn
can_highspeed=1 ist.

(,High-Speed-Modus"” = maximal steile Signalflan-
ken auf dem Bus)

Ein CAN-Datensatz setzt sich aus dem Identifier (ID), dem RTR-Bit, der Anzahl der
Datenbytes sowie 0 bis 8 Datenbytes zusammen. Um ein CAN-Telegramm zusammen
zusetzen und zu senden, stehen die Befehle in Tabelle 7 bereit.

Tabelle 7 : Senden tiber den CAN-Bus

Befehl Werte Default | Funktionsbeschreibung
can_id 0x000... 0x00 Setzt den CAN-Identifier und legt die Uber die
?é;f\;fg;) Befehle can_rtr, can_len und can_b0...can_b7
OX00000000... zusammengesetzte Meldung auf den Bus.
Ox1FFFFFFF
fiir (CAN2.0B)
can_rtr 0,1 0 Andert das RTR-Bit:
1=setzt das RTR-Bit
0=l6scht das RTR-Bit
can_len 0,1,..,8 0 Setzt die Anzahl der Datenbytes
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Befehl Werte Default | Funktionsbeschreibung

can_b0 0x00..0xFF | 0x00 Setzt die Datenbytes.

can_bl

can_b7

can_msg id=0x000... - Sendet die eine komplette CAN-Meldung beste-

(bzw. can_msa) Oé;i;fg;\ hend aus den (ibergebenen Werten (can_id,

(bzw. can_msb) f)xOOOdOO())O can_rtr, can_len, can_bo....can_b7) auf den CAN-

- Bus.
<id> <rtr> <len> || OXLFFFFFFF
far (CAN2.0B) Anmerkung:

<b0> <b1> rtr=10,1 . iy

<b2> <b3> len= O 8 a) Die einzelnen Parameter mussen durch genau

<b4> <b5> bo _b7; ein Leerzeichen <SP> voneinander getrennt wer-

<b6> <b7> 0x00..0xFF den.
b) Wird der CAN-Bus im CAN2.0A/2.0B gemischten
Modus (can_extended=2) betrieben, so ist der
Befehl can_msg flr eine CAN2.0A-Nachricht durch
can_msa und fur eine CAN2.0B-Nachricht durch
can_msb zu ersetzen, damit die Meldung im richti-
gen CAN-Modus gesendet wird.

Die Werte werden einzeln gesetzt und Uber den can_id-Befehl tUber den CAN-Bus
gesendet. Die Werte bleiben nach dem Senden gespeichert und kénnen ohne erneute
Ubertragung wieder gesendet werden. Ebenso kdnnen so einzelne Werte des CAN-
Telegramms veréandert werden. Der Befehl can_msg bzw. can_msb gestattet es eine
vollstdndige CAN-Meldung zu Ubertragen und zu senden.

Mit den nachfolgenden Kommandos (Tabelle 8) kénnen weitere Informationen zum
Linux CAN-Treiber ausgelesen werden. Diese Parameter kbnnen nicht geschrieben
werden.

Tabelle 8 : Linux CAN-Treiber

Befehl Default

can_driver_name

Wert/Typ
String[127]

Funktionsbeschreibung

Name und Version/Datum des Linux CAN-Trei-
bers

LONG UINT | O Anzahl der empfangenen CAN-Meldungen seit

der letzten Initialisierung des Busses

can_driver_rcv

LONG UINT | O Anzahl der gesendeten CAN-Meldungen seit

der letzten Initialisierung des Busses

can_driver_snd

can_driver_rcv_buf LONG UINT | 256 GroRe des Empfangsbuffers fur CAN-Meldun-
gen
can_driver_rcv_snd || LONG UINT | 256 GroR3e des Sendebuffers fir CAN-Meldungen

Anmerkung:

Die obigen Parameter werden nur aktualisiert, wenn der CAN-Bus neu initialisiert wurde
oder wenn die gesamte Konfiguration vom CAN2Web gelesen wird.
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In Tabelle 9 sind die Befehle zur Konfiguration des Datenstrom aufgefuhrt. Diese enthal-
ten auch Befehle zur Umschaltung zwischen ASCII-Kommandozeilen und binérer Kom-

munikation.

Tabelle 9 : Konfiguration des Datenstroms

Befehl

Werte

Default

Funktionsbeschreibung

can_stream

0,1

0

Zeigt kontinuierlich die tiber den CAN-Bus einge-
henden Meldungen an

can_fast

0,1

Aktiviert/Deaktiviert die schnelle Ubertragung von
CAN-Daten uber die Socketverbindung

0: ASCIlI-Kommandozeile
1: binare, schnelle Kommunikation

can_time

0,1

Aktiviert/Deaktiviert die Empfangszeit

0: keine Zeitangabe
1. Zeitangabe (Systemzeit: Sekunden+uSekunden-
wert wird zusatzlich Gbertragen)

can_log_on

0,1

Aktiviert/Deaktiviert die CAN-Log-Funktion

0: Loggen der CAN-Daten eingeschaltet
1. Loggen der CAN-Daten abgeschaltet

can_logfile

STRING
[50]

can_log.
txt

Logdatei: Pfad und Datei in dem Logdaten als
ASCII-Text geschrieben werden.

Zur Verwendung von USB-Memory-Sticks siehe
auch die SXX-Dateien in etc/init.d/

coml_stream

0,1

Zeigt kontinuierlich die Gber die serielle Schnittstelle
COM1 eingehenden Daten an

com_fast

0,1

Aktiviert/Deaktiviert die schnelle Ubertragung von
COM-Daten Uber die Socketverbindung

0: ASCIllI-Kommandozeile
1: binare, schnelle Kommunikation

Wichtig: Werden zwei CAN2Web-Module tber
TCP/IP miteinander verbunden, so muss die Kom-
munikation zwingend auf can_fast=1 gesetzt wer-
den, damit die CAN-Meldungen tbertragen werden.
Die Module reagieren nicht auf die eingehenden
ASCII-Meldungen can_message, can_messaga
und can_messagb !

tcp_max_delay

0...999.999

200.000

Max. Verzogerungszeit in us nachdem die im Puffer
stehenden CAN-Meldungen Uber TCP-IP gesendet
werden (gilt nur flr can_fast=1).

Anmerkungen:

Die Auflosung des Linux Timers fur Verzogerungen
betragt 10ms = 10000ps. Ein Jitter ist systembe-
dingt moglich!
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5.5.4 Datenformate fur CAN im Datenstrom

Ist der CAN-Bus aktiv, werden die Werte im folgenden Datenformat gesendet, wenn
ASCII-Kommunikation (can_fast=0) gewahlt wurde und der CAN-Bus fir CAN2.0
(can_extended=0) oder CAN2.0B (can_extended=1) konfiguriert ist.

Syntaxangabe 3 :Datenformat fir den CAN-Bus
<can_nessage><SP><i d><SP><rt r ><SP><| en>[ <SP><p0>] [ <SP><b1>]
[ <SP><b2>] [ <SP><bh3>] [ <SP><b4>] [ <SP><b5>] [ <SP><h6>] [ <SP><b7>]
[ Systenzeit Sekundenangabe] <. >[ Systenrzeit p- Sekundenangabe] <LF><CR>

Ist der CAN-Bus fur den gemischten CAN2.0A/CANZ2.0B-Betrieb (can_extended=2)
konfiguriert, wird flr eine CAN2.0A-Meldung der Schlisselwort can_messaga und fir
eine CAN2.0B-Meldung der Schllisselwort can_messagb gesendet.

Tabelle 10 : Erklarung zu Syntax 3

Befehl Werte Beschreibung
<id> id=0x00000000... | CAN-ldentifier
0x000007FF fiir
(CAN2.0A)
0x00000000...
OX1FFFFFFF fur
(CAN2.0B)
<rtr> 0,1 RTR-Bit
<len> 0.7 Anzahl der Datenbytes
<b0>..<b7> 0x00..0xFF 0..7 Datenbyte(s)

Beispiel 5: Datenausgabe CAN-Bus
(Steuerzeichen werden nicht dargestellt)

can_message 00001FAO0 1 8 00 11 22 33 44 55 66 77 88
can_message 00001FA3 1 8 88 11 22 33 44 55 66 77 88
can_message 00001FA3 1 4 11 22 33 44

can_nmessage 002F1000 1 6 11 22 33 44 55 66
can_nessage O0OFO1FA3 1 0O

Beispiel 6 : Datenausgabe CAN-Bus, zusatzlich Systemzeit
(Steuerzeichen werden nicht dargestellt)

can_nessage O0001FAO 1 8 00 11 22 33 44 55 66 77 88 19256. 334590
can_nessage O0001FA3 1 8 88 11 22 33 44 55 66 77 88 19256. 456012
can_nessage 00001FA3 1 4 11 22 33 44 219256.9852232
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Sollte ein Fehler vorliegen erfolgt folgende Meldung:

Syntaxangabe 4 :CAN-Fehlermeldung

can_error <SP><error byt e><LF><CR>

Tabelle 11 : Erklarung zu Syntax 4

Befehl Werte Beschreibung

<errorbyte> XX Bitweise Fehlerangabe mit folgenden Bits (siehe auch Datei
can_driver.h)

CAN_ERR_OK=0x00, wenn kein Fehler vorliegt sonst wird Feh-
lerstatus mit folgenden Fehlerbits angegeben:

CAN_ERR_XMTFULL=0x01: Sendepuffer des Controllers ist
voll; diese Meldung kann ignoriert werden, da sie direkt vom
Sendemechanismus verarbeitet wird.

CAN_ERR_OVERRUN=0x02: Empfangspuffertiberlauf
CAN_ERR_BUSERROR=0x04: Fehlerzahler erreichte Limit
CAN_ERR_BUSOFF=0x08: Busfehler, Controller ging 'Bus-Off'

CAN_ERR_RECEIVEBUF_OVERFLOW=0x10: Uberlauf des
Software-Empfangspuffers, CAN-Meldungen gingen verloren,
da Puffer nicht rechtzeitig ausgelesen wurde.

CAN_ERR_TRANSMITBUF_OVERFLOW=0x20: Bei einem
Sendeversuch ist der Software-Sendepuffer Gbergelaufen. Die
CAN-Meldung wurde nicht im Puffer abgelegt; ggf. Sendever-
such wiederholen.

Beispiel 7 : Fehlermeldung CAN-Bus, zusatzlich Systemzeit
(Steuerzeichen werden nicht dargestellt)

can_error 20

can_error 28

5.5.5 Datenformate der seriellen Schnittstelle COM1 im Datenstrom

Die Kommunikation der seriellen Schnittstellen ist zeilenorientiert ausgelegt, d.h. die
eingehenden Daten/Zeichen, die Uber COM1 eingehen, werden in einen Zeilenpuffer
geschrieben bis ein Zeilenumbruch <CR> die Zeile abschliel3t. Danach wird die Zeile
weitergeleitet. Es dirfen maximal 50 Zeichen pro Zeile auftreten.

Ist die entsprechende Schnittstelle aktiv, werden die Werte im folgenden Datenformat
gesendet, wenn diese Ubertragung im Bereich Datenstrom aktiviert wurde:

Syntaxangabe 5 :Datenformat fiur COM1
conl<SP><Zei | e><LF><CR>
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Tabelle 12 : Erklarung zu Syntax 5

I Befehl Werte Beschreibung
| <zeile> STRING[50] Zeichenkette

5.5.6 Weitere Einstellungen und Abfragebefehle

Uber die Befehle in Tabelle 13 konnen weitere Einstellungen getatigt und Information
abgefragt werden.

Tabelle 13 :Konfiguration der weiteren Einstellungen

Befehl Wert/Typ | Default | Funktionsbeschreibung
modul_name STRING CAN2We | Setzt den Namen fiir das DeviLAN-Modul. Uber den
[39] b Namen ist eine bessere Unterscheidung der Module

als nur Gber die IP-Adresse mdglich.

get_config - - Fordert das DeviLAN-Modul auf die gesamte Konfi-
guration sowie die aktuellen Werte der digitalen
Ports zu senden

save_config 1 - - Speichert die aktuelle Konfiguration und die vorein-
gestellten Werte des CAN2Web-Moduls

5.5.7 Weitere Meldungen von CAN2Web

Nach dem erfolgreichen Aufbau einer Verbindung zum Modul Ubertragt dieses automa-
tisch eine Startmeldung bzw. bei bestehender Verbindung auf Anfrage zuséatzliche Infor-
mationen (Tabelle 14).

Tabelle 14 : Zusatzinformationen

Befehl Typ Beschreibung
modul_ip IP Gibt die IP-Adresse des CAN2Web-Moduls an.
modul_mac XX XX XX Gibt die MAC-Adresse des CAN2Web-Moduls an

XX XX XX
modul_netmask IP Gibt die Netmask des CAN2Web-Moduls an.
modul_gateway IP Gibt die Gateway-Einstellung des CAN2Web-Moduls an.

5.5.8 Informationen zum Linux CAN-Treiber

Mit den nachfolgenden Befehlen kénnen Informationen zum Linux-CAN-Treiber abge-
fragt werden (Tabelle 15).
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Tabelle 15 : CAN-Treiber-Informationen

Uy y
11000111010
0010101000
201010047

Befehl

Typ

Beschreibung

can_driver_name

STRING[128]

Name des Linux CAN-Treibers

can_driver_rcv_buf

UINT

GrofRe des CAN-Empfangspuffers

can_driver_snd_buf UINT GroRe des CAN-Sendepuffers

can_driver_rcv LONG UINT Anzahl der empfangenen CAN-Meldungen seit der letz-
ten Konfiguration des CAN-Busses

can_driver_snd LONG UINT Anzahl der gesendeten CAN-Meldungen seit der letzten

Konfiguration des CAN-Busses

Anmerkung:

Alle oben angegebenen Befehle dienen nur zum Auslesen der Werte. Sie kdnnen nicht
geschrieben werden. Der im Befehl tGbergebene Parameter wird nicht Gbernommen.
Statt dessen wird der Wert aus der Treiberinformation zurlick gegeben.

5.5.9 Befehle fir den Verbindungsmanager

Ein CAN2Web-Modul ist in der Lage bis zu drei bidirektionale Socketverbindungen par-
allel zu anderen Modulen bzw. Applikationen aufzubauen. Der Aufbau wird Uber die
Befehle in Tabelle 16 gesteuert.

Tabelle 16 :Steuerung des Verbindungsmanager

Wert/
Befehl Typ Default Funktionsbeschreibung
ipl_connect | 0,1 0 Aktiviert/Deaktiviert den Verbindungsaufbau zu IP-

Adresse 1
0: kein Verbindungsaufbau
1: Verbindungsaufbau erfolgt

ipl_str IP 192.168.1.101 | IP-Adresse 1 zu der eine Verbindung aufgebaut wird
ipl_port INT 3333 Port 1 zum dem eine Verbindung wird
ip2_connect | 0,1 0 Aktiviert/Deaktiviert den Verbindungsaufbau zu IP-

Adresse 2
0: kein Verbindungsaufbau
1: Verbindungsaufbau erfolgt

ip2_str IP 192.168.1.102 | IP-Adresse 2 zu der eine Verbindung aufgebaut wird
ip2_port INT 3333 Port 2 zum dem eine Verbindung wird
ip3_connect | 0,1 0 Aktiviert/Deaktiviert den Verbindungsaufbau zu IP-

Adresse 3
0: kein Verbindungsaufbau
1: Verbindungsaufbau erfolgt

ip3_str IP

192.168.1.103

IP-Adresse 3 zu der eine Verbindung aufgebaut wird

ip3_port INT

3333

Port 3 zum dem eine Verbindung wird

Ist die Verbindung aufgebaut werden CAN und COM-Daten an die verbundenen
Module/Applikationen weitergeleitet.
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Das Modul sendet zusatzlich zyklisch Informationen (Tabelle 17) zum Zustand/Status
der Verbindung.

Tabelle 17 :Status der Socket-Verbindungen

Wert/
Befehl Typ Default Funktionsbeschreibung
ipx_state 0,1,2 0 0: Verbindung abgebaut/keine Verbindung
(x=1,2,3) 1: Verbindung wird aufgebaut
2: Verbindung ist aufgebaut, es wird zusatzlich die IP
Ubertragen mit der der Socket verbunden ist

Beispiel 8 : Socketzustandsmeldung
ipl_state O ; Verbindung zu | P-Adresse 1 ist abgebaut

i p2_state 1 ; Verbindung zu | P-Adresse 2 ist aufgebaut
i p3_state 3 192.168.1.1 ; Verbindung zu | P-Adresse 3 auf gebaut

5.6 Befehle fur schnelle/binare Socketkommunikation

Es sind folgende Kennbytes (Startkennungen) fur die schnelle/bindre Kommunkation
implementiert worden (Tabelle 18):

Tabelle 18 :Kennbytes fir schnelle/bindre Kommunikation

Kennbyte | Funktionsbeschreibung
0x81 CAN-Meldung inkl. Fehlermeldung
0x82 CAN-Fehlermeldung

Anmerkung:

Empfangt ein CAN2Web eine Meldung 0x82 so wird diese von ihm ignoriert.
0x83 CAN-Meldung mit Fehlerstatus des Busses und Empfangszeit der CAN-Meldung
0x91 Ubertragung von Daten von der seriellen Schnittstelle COM1

Nachfolgend erfolgt eine Beschreibung der Meldungen.

5.6.1 Datenrahmen fir binare CAN-Meldung, Kennbyte 0x81

Empfangt ein CAN2Web-Modul einen Datenrahmen gemanR Tabelle 19 Uber eine Sok-
ketverbindung, so legt es die Meldung umgehend auf den CAN-Bus. Empfangt es eine
Nachricht Gber den CAN-Bus sendet es diese ebenfalls gemalR Tabelle 19 Uber alle
Socketverbindungen, wenn schnelle CAN-Kommunikation voreingestellt wurde.
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Tabelle 19 :CAN-Meldung inkl. Status/Fehlerinformation

Byte || Wert/ Beschreibung
Inhalt
0 0x81 Kennbyte fir schnelle CAN-Meldung inkl. Status/Fehlerinformation des
CAN-Bus
1 <ERROR> CAN-Status/Fehlerbyte
2 <CAN-ID3> CAN-ID Byte 3
3 <CAN-ID2> CAN-ID Byte 2
4 <CAN-ID1> CAN-ID Byte 1
5 <CAN-IDO> CAN-ID Byte 0
6 <RTR+Modus+ | Angabe zu RTR-Bit, CAN-Modus und Anzahl der Datenbytes
LEN> Bit 7: RTR-Bit
Bit 6: 0:CAN-Bus in CAN2.0A oder CAN2.0B Modus betrieben
1.CAN-Bus wird im CAN2.0A/B gemischten Modus betrieben
Bit 5: wenn Bit 6=1: 0:CAN2.0A-Meldung, 1:CAN2.0B-Meldung
wenn Bit 6=0: immer 0
Bit 4: reserviert, momentan immer O
Bit 3...0: Anzahl der Datenbyte der CAN-Meldung an
7..15 [<DATAO...7>] Datenbyte 0...7 der CAN-Meldung (optional)

Die Gesamtlange der Meldung in Byte betragt 7 + LEN.

Soll beispielsweise folgende Meldung auf den CAN-Bus (Betrieb im CAN2.0B-Modus)
gelegt werden:

ID : OXO3A2A3FE ; 29-Bit-Identifier
RTR :0
8 Datenbyte: 0x01, 0x02, 0x03, 0x04, 0x80, 0x70, 0x60, 0x40

so sind Uber die Socketverbindung die 15 folgenden Bytes zu senden:

r. . Byte ; Beschreibung

: 0x81 ; Kennbyte fiur schnelle CAN-Meldung

: XX ; Fehlerbyte beliebig, da es von CAN2Web ignoriert wird
: 0x03 ; ID3

: OXA2 ; ID2

: OXA3 ; ID1

: OXFE ; IDO

: 0x08 ; Lange

: 0x01 ; Datenbyte O
: 0x02 ; Datenbyte 1
: 0x03 ; Datenbyte 2
0 : 0x04 ; Datenbyte 3
1:0x80 ; Datenbyte 4
12 : 0x70 ; Datenbyte 5
13 : 0x60 ; Datenbyte 6

PP OO0O~NOOOS, WNEO

synertronixx, 3. Mai 2012 43



Lo 001.0101('_5:331
ﬂlg;mlomoml{\
1011011011010101yyy,
1010111110011101001m

. b o 1ot
CAN-Ethernet-Gateway Kommandointerface “\ﬁnaﬁgigg;fonﬁﬂf

“111000111010
“°101010’D‘71
&

14 : 0x40 ; Datenbyte 7

Wird der Bus im CAN2.0A/B gemischten Modus betrieben so ist Byte 6 = 0x68 zu set-
zen.

5.6.2 Datenrahmen fur binare CAN-Status/Fehlermeldung, Kennbyte 0x82

Tritt auf dem CAN-Bus eine Anderung des Fehlerzustandes auf, sendet es geman
Tabelle 20 Uber alle Socketverbindungen eine Fehlermeldung.

Tabelle 20 :CAN- Fehlermeldung

Byte || Wert/ Beschreibung
Inhalt
0x82 Kennbyte fiir schnelle CAN-Fehlermeldung

<ERROR> Bitweise Fehlerangabe mit folgenden Bits (siehe auch Datei can_driver.h)

CAN_ERR_OK=0x00, wenn kein Fehler vorliegt sonst wird Fehlerstatus
mit folgenden Fehlerbits angegeben:

CAN_ERR_XMTFULL=0x01: Sendepuffer des Controllers ist voll; diese
Meldung kann ignoriert werden, da sie direkt vom Sendemechanismus
verarbeitet wird.

CAN_ERR_OVERRUN=0x02: Empfangspuffertiberlauf
CAN_ERR_BUSERROR=0x04: Fehlerzahler erreichte Limit
CAN_ERR_BUSOFF=0x08: Busfehler, Controller ging '‘Bus-Off

CAN_ERR_RECEIVEBUF_OVERFLOW=0x10: Uberlauf des Software-
Empfangspuffers, CAN-Meldungen gingen verloren, da Puffer nicht recht-
zeitig ausgelesen wurde.

CAN_ERR_TRANSMITBUF_OVERFLOW=0x20: Bei einem Sendever-
such ist der Software-Sendepuffer ibergelaufen. Die CAN-Meldung
wurde nicht im Puffer abgelegt; ggf. Sendeversuch wiederholen.

Die Meldung hat eine feste Gesamtlange von 2 Byte. Empfangt ein CAN2Web eine Mel-
dung 0x82 so wird diese von ihm ignoriert.

5.6.3 Datenrahmen fir binare CAN-Meldung mit Zeitangabe, Kennbyte 0x83

Empfangt es eine Nachricht tiber den CAN-Bus sendet es diese gemal Tabelle 21 tber
alle Socketverbindungen, wenn schnelle CAN-Kommunikation voreingestellt wurde.
Empfangt ein CAN2Web-Modul einen Datenrahmen gemalR Tabelle 21 Uber eine Sok-
ketverbindung, so legt es die Meldung umgehend auf den CAN-Bus. Da die Zeitangabe
keine Funktions fur das Senden der Meldung hat, ist es sinnvoller stattdessen einen
Datenrahmen mit Kennbyte 0x81 gemal Kap. 5.6.1 zu verwenden.
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Tabelle 21 :CAN-Meldung inkl. Status/Fehlerinformation und Zeitangabe

Byte Wert/ Beschreibung
Inhalt

0 0x83 Kennbyte fiir schnelle CAN-Meldung inkl. Status/Fehlerinformation
des CAN-Bus

1 <ERROR> CAN-Status/Fehlerbyte (entspricht Tabelle 20 Byte 1)

2 <CAN-ID3> CAN-ID Byte 3

3 <CAN-ID2> CAN-ID Byte 2

4 <CAN-ID1> CAN-ID Byte 1

5 <CAN-IDO> CAN-ID Byte 0

6 <RTR+Modus Angabe zu RTR-Bit, CAN-Modus und Anzahl der Datenbytes

+LEN> Bit 7: RTR-Bit
Bit 6: 0:CAN-Bus in CAN2.0A oder CAN2.0B Modus betrieben
1:.CAN-Bus wird im CAN2.0A/B gemischten Modus betrieben
Bit 5: wenn Bit 6=1: 0:CAN2.0A-Meldung, 1:CANZ2.0B-Meldung
wenn Bit 6=0: immer 0

Bit 4: reserviert (immer 0)
Bit 3...0: Anzahl der Datenbyte der CAN-Meldung an

7 bis [DATA 0...7] Datenbyte 0...7 der CAN-Meldung (optional)

7+<LEN>

11 bis <TIME SEC> Empfangszeit des CAN-Telegramms; Systemzeit Sekundenwert als

11+<LEN> 4 Byte unsigned long int (MSB zuerst). Die Empfangszeit setzt sich
aus <TIME SEC> und <TIME USEC> zusammen.

15 bis <TIME USEC> | Empfangszeit des CAN-Telegramms, Systemzeit p-Sekundenwert

15+<LEN> als 4 Byte unsigned long int (MSB zuerst), Wertebereich 0...999999
Die Empfangszeit setzt sich aus <TIME SEC> und <TIME uSEC>
zusammen.

Die Gesamtlange der Meldung in Byte betragt 15 + LEN.

Wurde beispielsweise folgende Meldung auf dem CAN-Bus empfangen

ID
RTR

: OXO3A2A3FE ; 29-Bit-ldentifier
:0

8 Datenbyte : 0x01, 0x02, 0x03, 0x04, 0x80, 0x70, 0x60, 0x40

Time Sec
Time puSec

: 0x00, 0x00, OxFA, 0xCO
: 0x00, 0x01, 0x80, 0x33

so betrug die Linux-Systemzeit von 64192 Sekunden und 98355 p-Sekunden.

Anmerkung: Der CAN-Controller I6st einen Interrupt aus, sobald ein CAN-Telegramm
vollstandig empfangen wurde. Innerhalb der Interrupt-Service-Routine (ISR) wird unmit-
telbar vor dem Auslesen des CAN-Controllers die Systemzeit bestimmt. Zeitangaben
zwischen Empfang der CAN-Meldung durch den CAN-Controller und dem Aufruf der
ISR liegen nicht vor.
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Empfangt ein CAN2Web-Modul ein Datenrahmen gemalf Tabelle 22 Uber eine Socket-
verbindung, so legt es die Meldung umgehend auf den CAN-Bus. Empfangt es Daten
Uber die serielle Schnittstelle sendet es diese ebenfalls gemanR Tabelle 22 Uber alle Sok-
ketverbindungen, wenn schnelle COM-Kommunikation voreingestellt wurde.

Tabelle 22 :COM-Meldung

Byte || Wert/ Beschreibung
0x91 Kennbyte fir schnelle COM-Meldung
<LEN> Anzahl der nachfolgenden Datenbyte der seriellen Schnittstelle COM1,
max. 255 Byte
2..256 || [<DATA>] Datenbyte(s), optional

Die Gesamtlange der Meldung in Byte betragt 2 + <LEN>.

Soll beispielsweise der Text ,<STX>Hallo<ETX>" liber die serielle Schnittstelle ausge-
geben werden, so sind Uber die Socketverbindung die 9 folgenden Bytes zu senden:

coO~NO O~ WNPEFO

: 0x91 ; Kennbyte fur schnelle COM-Meldung
: 0x07 ; Anzahl der Datenbyte

: 0x02 ; Start of Text, Textanfang

: 0x48 ; Buchstabe 'H’

: 0x61 ; Buchstabe 'a

: OX6C ; Buchstabe 'I’

: OX6C ; Buchstabe 'I’

: OX6F ; Buchstabe '0’

: 0x03 ; End of Text, Textende
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6 Anbindung eigener Applikationen

6.1 Anbindung Uber Netzwerk

Die Anbindung des Moduls kann tber ein Netzwerk (LAN) Uber eine Socketschnittstelle
(TCP/1P) zwischen PC und CAN2Web erfolgen.

Als Beispielapplikation steht das PC-Programm DeviLANControl zur Verfigung (siehe
Kap. 4). Mit ihm lait sich das CAN2Web-Modul Uber das Netzwerk bedienen und konfi-
gurieren.

Wie eine TCP/IP-Socket-Verbindung aufgebaut wird, ist in den Beispielprogrammen
Ihrer Entwicklungsumgebung (z.B Borland C++, Borland Builder, Delphi, MS Visual C/
C++, etc.) dokumentiert und wird hier nicht weiter behandelt. Ein ausfiuhrliches Beispiel-
projekt (WINSOCK.IDE) befindet sich in der Borland 5.02 Entwicklungsumgebung im
Verzeichnis EXAMPLES unter den Pfad OWL/CLASSES/WINSOCK.

Grundsatzlich ist es nur notwendig die IP-Adresse des Moduls und die Standard Port-
nummer 3333 des Kommando/Datenstrom-Interface fir den Verbindungsaufbau einzu-
geben.

Das Modul ist Multiuser-fahig, d.h. es kénnen gleichzeitig bis zu drei Socketverbindun-
gen mit verschiedenen Applikationen bestehen. Das Modul verteilt dabei alle eingehen-
den Kommandos an alle angeschlossenen Applikationen, so dass diese immer Uber die
aktuelle Konfiguration verfugen.

6.2 Funktionstest Uber Telnet

Auf den meisten PCs mit Windows ist ein Terminalprogramm mit der Bezeichnung Tel-
net vorhanden. Uber dieses kann auch eine Verbindung zu eine Kommando/daten-
stromverbindung zu einem CAN2Web-Modul aufgebaut werden. Gehen Sie dazu wie
folgt vor:

Starten Sie Telnet, z.B. Gber ,Start®, ,Ausfuhren” , Telnet”; Es erscheint folgende Fenster:

P g

ﬁlcrosoft ¢R> Windows 2888 {(TM> Version 5.88 (Build 2195) -
illkommen bei Microsoft Telnetclient

Telnet Client ,Build 5.80.97286.1

Das Escapezeichen ist *7~+'

Microsoft Telnet> _

Abb. 22: Telnet-Startfenster
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Im Menu auf ,Verbinden®, ,Netzwerksystem“ und unter ,Hostname" die IP-Adresse des
Moduls eintragen also z.B. 130.75.65.130 (Abb. 23). Unter ,Anschluss” die Standard
Portnummer 3333 des Kommando/Datenstrom-Interface angeben. Danach Uber ,Ver-
binden* die Verbindung aufbauen.

28 Telnet -|Ellli
Microsoft (R> Windows 2888 <TM> Version 5.88 (Build 2195) -
illkommen bei Microsoft Telneteclient

Telnet Client ,Build 5.68.992686.1

Das Escapezeichen ist **+*

Microsoft Telnet?> open 1%2.168.1.226 3333_

Abb. 23: Telnet-Startfenster

Ist der Verbindungsaufbau erfolgreich gibt das Modul automatisch einige Informationen
aus (Abb. 24).

Il

modul_typ can2web sch9328 ﬂ

modul _mac 12 23 34 45 56 B1
modul_netmask 255.255.255.8
modul_gateway B.0.0.8
modul_ip 192.168.1.226

il

Abb. 24: Ausgabe bei erfolgreichem Verbindungsaufbau

Nun kénnen manuell Kommandos an das Modul gesendet werden. Bitte beachten, dass
das Kommandointerface zeilenorientiert arbeitet und kein Echo erzeugt, d.h. beim Ein-
tippen sind zunachst keine Zeichen zu sehen. Erst nach einem Return (Zeilenab-
schluss) liefert das Modul Daten in der Form einer Quittung bzw. Fehlermeldung zurick.
Sollten Sie sich Vertippen Dricken Sie einfach Return. Die Verwendung von Steuerta-
sten wie ,TAB®, ,Backspace”, ,Entfernen”, etc. kann zu Fehler in der Form fuhren, dass
Kommandos nicht richtig erkannt werden.
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7 Linux Kernel Treiber

7.1 Allgemein

Der bereitgestellte Linux-Treiber fir den CAN-Bus bietet die Mdglichkeit eigene Applika-
tionen in C/C++ zu erstellen.

Die Hardware unterstitzt die beiden Varianten CAN 2.0A (11Bit Identifier) und CAN 2.0B
(29 Bit Identifier), wobei die Daten in der Struktur TCANMsg gekapselt werden.

Die implementierten Treiberroutinen beinhalten CAN-Message-Puffer fur Sende- und
Empfangsbetrieb. Eingehende Meldungen werden durch den Treiber Interrupt-gesteuert
in den Empfangspuffer eingelesen. Im Empfangspuffer konnen max. 256 Meldungen
zwischengespeichert werden. Der Puffer muss durch die Anwendung daher rechtzeitig
ausgelesen werden, damit kein Datenverlust auftritt.

Der Sendepuffer kann ebenfalls 256 CAN-Meldungen aufnehmen. Das Versenden der
Meldungen erfolgt ebenfalls Interrupt-gesteuert durch den Treiber.

Tabelle 23 :Header-Dateien

Header-Datei Beschreibung
can_driver.h Header Datei zur Erstellung eigener Applikationen
can_driver.ko Kernel Treiber fir den CAN-Bus

7.2 Verwendung des CAN-Treibers

Anhand der nachfolgenden Quelltexte wird exemplarisch die Verwendung des Treiber
erklart. Weitere Erlauterungen zur Verwendung der Routinen befinden sich auch im
Quelltext von catest.c, mit dem das Beispielprogramms catest.exe erzeugt werden
kann.

Der Zugriff auf den Treiber erfolgt dabei prinzipiell analog zum Zugriff auf Dateien. Dazu
muss zunachst eine ,Datei* gedffnet werden, um danach Lese- und Schreibvorgange
durchfuhren zu kénnen. Im Gegensatz zu Dateien gibt es zusétzlich Kontroll- und Konfi-
gurationsbefehle. Wird die ,Datei* nicht mehr bendétigt, sollte sie geschlossen werden.

7.2.1 Offnen und SchlieRen (open, close)

Die Befehle open bzw. close 6ffnen eine Verbindung zum CAN-Treiber bzw. schliel3en
diese wieder. open gibt einen gltigen file descriptor zurtick, wenn der Vorgang erfolg-
reich war, anderenfalls sollte Gberprift werden, ob der CAN-Treiber lauft.

Beispiel 9: Offnen/Schliessen einer Verbindung zum CAN-Treiber

int fd_can; /1 file descriptor

fd_can = open("/dev/can", O RDW); // open CAN device for read/wite
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if (fd_can<0)

printf("can't open CAN device\n";
Ce /1l configure, read, wite,
cl ose(fd_can); /1 close CAN device

7.2.2 Lesen (read)

Mit dem read-Befehl werden CAN-Telegramme vom Empfangspuffer des CAN-Treiber
gelesen. Der Befehl arbeitet meldungsorientiert, d.h. der Auslesezeiger wird mit Ausfih-
rung von read auf die ndchste empfangene CAN-Meldung gesetzt. Je nach Anwendung
kénnen die CAN-Meldungen wahlweise mit oder ohne Empfangszeitangabe gelesen
werden.

Beispiel 10 : Auslesen von empfangenen CAN-Meldungen

int fd_can; /1 file descriptor for CAN kernel driver
struct TCANMsg «cl; // CAN- Message-stucture w thout tine
struct TCANMsgT c2; // CAN-Message-stucture with tine
/1 Read CAN nmsg. without tinme information
if (read(fd_can, (void*)&cl, sizeof(cl)) == sizeof(cl) )

/1l read nsg. correctly: process data ...

/1 Read CAN nmsg. with tinme informtion
if (read(fd_can, (void*)&c2, sizeof(c2)) == sizeof(c2) )
/1l read nsg. correctly: process data ...

Vor dem Auslesen von CAN-Meldungen sollte per ioctl-Kkommando getestet werden, ob
CAN-Meldungen im Empfangspuffer verfligbar sind.

7.2.3 Schreiben (write)

Mit dem write-Befehl werden CAN-Telegramme zum Sendepuffer des CAN-Treibers
geschreiben. Der Befehl arbeitet meldungsorientiert, d.h. es muss eine vollstandige
CAN-Meldung tbergeben werden.

Beispiel 11 : Senden von CAN-Meldungen

int fd_can; /1 file descriptor for CAN kernel driver
struct TCANMsg «cl1; // CAN- Message-stucture w thout tine
/1 build CAN-nmessage
cl. 1D 0x123456;
cl. RTR = 0;
cl.LEN = 8;
for (i=0;i<=cl.LEN-1;i++)
cl. DATA[i ] =i ;
/1 send nmessages
if (wite(fd_can, (void*)&cl, sizeof(cl)) == -1)
printf("CAN transmt buffer full!l\n");
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Der CAN-Kernel-Treiber steuert die CAN2Web-Hardware an. Er wird tber die nachfol-
genden Konfiguration- und Kontroll-Kommandos (ioctl) vom User-Space aus eingestellt
(siehe auch Datei can_driver.h).

Tabelle 24 :ioctl-Kkommandos des CAN-Treibers

Kommando

Beschreibung

CAN_SET_SETTINGS

CAN-Bus Initialisierung: Die Einstellungen werden dem Treiber
Uber die Struktur ,CANSettings" Ubergeben. Alle Sende/Emp-
fangspuffer werden geldscht und alle Zahler zuriick gesetzt.

CAN_GET_SETTINGS

Lesen der CAN-Bus Einstellungen: Die Einstellungen werden
vom Treiber Uber die Struktur ,CANSettings" Ubergeben.

CAN_GET_DRIVER_INFO

Lesen von weiteren Treiber-Informationen: Die Informationen
wie Treiberversion, Gro3e der Sende/Empfangspuffer und

Summe aller gesendeten und empfangenen CAN-Meldungen
werden vom Treiber tGber die Struktur ,Driverinfo” Gbergeben.

CAN_SET_ON_OFF

Ein/Ausschalten der CAN-Kommunikation
'"1' = Einschalten und '0' =Ausschalten

CAN_GET_STATE

Lesen des CAN-(Fehler)-Status

CAN_GET_RECEIVE_MSG

Lesen der Anzahl der CAN-Meldungen im Empfangspuffer

CAN_GET_TRANSMIT_MSG

Lesen der Anzahl der CAN-Meldungen im Sendepuffer

CAN_SET_DEBUGMODE

Ein/Ausschalten der CAN-Treiber Debugmeldungen auf der
Konsole
'"1' = Einschalten und '0' = Ausschalten

Beispiel 12 : ioctl: Anzahl der CAN-Meldungen im Empfangspuffer

int fd_can;

int nr;

if (ioctl(fd_can,

Die ioctl-Funktion des CAN-Treibers liefert einen negativen Wert zurtck, falls das Kom-

/1 file descriptor for CAN kernel driver
of CAN nessages

CAN_GET_RECEI VE_MSG, &nr) <0)
// handl e error

mando nicht ausgefihrt werden konnte.
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8 Linux-Tipps, -Befehle und -Konfiguration

8.1 Allgemeines

Die folgenden Abschnitte enthalten einige Tipps zum Umgang mit Linux und sollen den
Einstieg erleichtern. Momentan sind dies hauptsachlich eine Zusammenstellung einiger
nitzlicher Linux-Befehle. Dieser Abschnitt befindet sich noch in der Bearbeitung und
wird kontinuierlich erweitert.

Uber die Konsole des Socketcomputers kann mit dem Befehl
<Bef ehl sname> - -hel p
eine Hilfetext (soweit vorhanden) angefordert werden.

m/ -- help ; Hilfe zu nmv (nmove) ausgeben

Ausgabe:

Usage: nmv [OPTION]... SOURCE DEST

or: mv [OPTION] ... SOURCE... DI RECTORY

Rename SOURCE to DEST, or nove SOURCE(s) to DI RECTORY

Opti ons:
- f Don't pronpt before overwiting

- Interactive, pronpt before overwrite

Die Konsole (shell) verfiigt Gber einen Mechanismus zur Autovervollstandigung von Ein-
gaben. Durch zweimaliges Driicken der Taste ,Tab“ erhalt man eine Liste der wichtig-
sten Befehle und Programme.

8.2 Passwaorter

Um sich mit der Linux-Konsole zu verbinden, ist eine Authentifizierung notwendig. Der
voreingestellte Benutzername ist ,root", das voreingestellte Passwort ist ,pass".

Dieser Passworter werden auch fur Telnet, FTP und SSH/SCP verwendet.

Um das Passwort zu andern, kann der Befehl ,passwd [nutzername]“ verwendet wer-
den. Wird der Nutzername weg gelassen, wird das Passwort des aktuellen Nutzers
geandert.

passwd root ; Passwort fdr root andern
Ausgabe:

Changi ng password for root

New passwor d: ; hier neues Passwort eingeben
Ret ype password: ; hier neues Passwort w ederhol en
Password for root changed by root : Info: Passwort gedndert

Um weitere Nutzer anzulegen, wird der Befehl ,adduser [OPTIONS] user_name" ver-
wendet.

Die angelegten Nutzer stehen in der Datei ,/etc/passwd®, die angelegten Gruppen
in ,Jetc/group*.
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Auf dem Socketcomputer ist das Editorprogramm ,nano” installiert. Mit diesem kénnen
z. B. Konfigurationdateien oder Scripte geandert werden, ohne das Dateien zunachst
auf dem PC editiert und dann Gbertragen werden mussen.

Aufruf: nano [ Pfad][ Datei nane]

Soll z. B. die IP-Adresse des Moduls geandert werden, so ist die Datei ,interfaces” im
Ordner ,/etc/network/* zu modifizieren (Abb. 25).

nano /etc/network/interfaces

Flle Edit Setup Control  Window Help
GHI nano 1.3.12 File: /etc/netuorks interfaces

& Conf igure Loopback
auto lo
iface lo inet loopback

auto ethl

iface ethl inet static
address 192.168.1.209
netnazk 255,255, 255.0
broadcast 192.168.1.255

& Tera Term - COM1 VT

File Edit Setup Control Window Help

GHI nano 1.3.12 File: /etc/netuorks interfaces Hod if ied

# Conf igure Loopback
auto 1o
iface lo inet loopback

auto ethll

iface ethll inet static
address 192.168.1.214
netnazk 255,255, 255.0
broadcast 192.168.1.255

gateway 192.168.1.254 gateuay 192.168.1.254

nodulnane schd328 nodulnane sch9328
zarial 0 zarial 0

topport 3333 tcpport 3333
udpport 8002 udpport 8002

[ Read 19 lines [ JIHG “Ho JESTROY CHAMGES) 7
Get Help [ Uritelut [fJ Read File | Paga i Cut Text |8 Cur Pog T y@g SO T SN T o e
Exit Bl Justify Where Iz || Hewt Page Wl UnCut Textilll To Spell 1 Ho B Cancel

Abb. 25: Der Editor ,nano” beim Editieren (links) und beim Speichern der Datei (rechts)

Nach dem Aufruf erscheint im Terminal eine einfache Oberflache ahnlich zu Abb. 25.
Jetzt kann die gewiinschte Anderung an der IP-Adresse durchfuihrt und das Programm
mit der Tastenkombination ,Control-x“ beendet werden.

Die Frage ,Save modified buffer ?* mit ,y* bestatigen (Alternativ mit ,c* den Vorgang
abbrechen oder mit ,n“ die Datei unverandert lassen) und mit ,Return” die Datei unter
demselben Namen speichern.

8.4 Softwareupdate per WinSCP

Um die Modulsoftware oder Konfigurationsdateien zu aktualisieren, kann unter MS Win-
dows z. B. das Tool ,WIinSCP* eingesetzt werden. WInSCP ist ein grafischer Open
Source SFTP und FTP Client fur Windows, der auch das SCP-Protokoll unterstutzt. Er
erlaubt einen geschutzten Daten- und Dateitransfer zwischen verschiedenen Rechner.

Um einen Verbindung zum Modul aufzubauen, ist wie folgt vorzugehen:

Nach dem Starten des Programms eine neue Session mit ,root@IP-Adresse” anlegen,
wobei die IP-Adresse die IP des Moduls ist (hier 192.168.1.204).
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Als Nutzer ,root* und als Passwort ,pass” eintragen (Abb. 26).

x|

WinSCP Login

[=- Session Session

" Stored sessions Host name Pot runber
= Errvironment —1
i rootizil 92 168.1.204 22 =

‘o Directories I I -2
55H Uzer nama Pazzward
- Preferences

I[DDt o

Frivate key file

| =

rFrotocal
{ SEIP " SFTP [allow SCF fallback) o
[~ Advanced options
About. Langquages Save. | Lagin I Help

Abb. 26: Anlegen einer neuen Session unter ,WinSCP*

Mit dem Button ,Save" werden die Einstellungen gespeichert. Durch Dricken des But-
ton ,Login“ wird die Verbindung zum Modul aufgebaut. Es erscheint eine Benutzerober-
flache ahnlich zu Abb. 27.

T.ginit.d - root@192.168.1.204 - WinSCP. i P[] 5 |
Local Mark Fles Commands Session Options Remote Help
o0 BEe WS E-FEE o 8 B
ey roct@192.068.1.20 ~ T =le 7l
= E DATEN - S ind Sliea-a - @Al St
n Changed [ Size | Changed Rights owner |
fg > Parent directory 02.08.2010 14:16:28 (], 01.01.2010 03:02  rwxrinc-—- rook
E]SED(EHZWEhprD 39 Datei 12.07.2010 14:56:00 & @hna 537 27.01.2010 TWRE=XT=X rook
@SQDISDHEX 32 Datei 27.07.2010 14:49:04 & @rci 408 27.01.2010 PP =XP- 3 ook
=] 530sj51000 72 Datsi 23.06.2010 17:03:20 & [ 5100dev 233 27.00.2010 Tz rook
=] 591canzwebbin &5 Datei 12,07.2010 15:05:28 =) 520urandem 1,365 27.01.2010 T rook
o] 3510sb 46 Datei 27.07.2010 1449144 a e8] s30devpts 43¢ 27.01.2010 rusr A root
] s910sbstorage 202 Datei 27.07.2010 15:18:38  a DS4UnEtwurk 340 27.01.2010 Tt root
[#]xotediziib 3715 Datei 28.07.2010 14:59:26  a Js5udrupbear 1,007 27.01.2010 rr X root
4] ssoproftpd 572 27.01.2010 [ ront
@SSDEaHZWehD?’D 39 12.07.2010 PP =XP- 3 rook
=] s90isp1 163 32 27.07.2010 ruE T root
) 590sja1000 72 23062000 P rook
s8] 591 canzmetbin 65 12.07.2010 rsr A root
) s915mb 1,095 27.01.2010 [ root
Dsglte\netd 19 06.07.2010 Tt root
JSQlusb 46 27.07.2010 PUXE-XT-X rook
Jﬁglushstnraqe 202 27.07.2010 PR =XP- 3 rook
[#)a1zdi211b 3715 28.07.2000 [ rook
OB of 4171 Binlof 7 0B of12286Bin0of 17
# Fz Rename [ F f Fé Move [f F7 Create Directory X F8 Delete 5P F2 Properties JTL F10.Quit
160198 54198 2 @ é azs SCP 22847 y

Abb. 27: Beispiel der Dateiansicht von ,WinSCP*

Hier konnen Dateiverzeichnisse auf Seiten des PCs und Moduls dargestellt und Dateien
oder auch ganze Verzeichnisse kopiert, aktualisiert oder auch geléscht werden.
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Weiterhin lassen sich auch einfach Dateien auf dem Socketcomputer editieren. Dazu
einfach die gewunschte Datei mit der rechten Maustaste markieren und den Eintrag
.Edit" wahlen. Es erscheint ein Editorfenster mit der ausgewahlten Datei (Abb. 28).

B fetcfinit.d/S91ushstorage - root@192.168.1.204 = = IEIIﬂ

fWB2y@dxs o @nnnloeo

#!/bin/dsh

modprobe ush_storage
modprobe sd mod
modprobe wiat

echo 'wait § seconds for device /dew/sdal, then mount partition'
{
sleep &

mount -t wfat fdevsadal smnt
1 &

Line: 111 Colurnn: 1 Character: 35 [0=23] 4

Abb. 28: Editieren einer Datei mit ,WinSCP*“

Nun kénnen die gewiinschten Anderungen vorgenommen werden und die Datei gespei-
chert werden.

Die Open Source Software ,WinSCP* kann unter den angegeben Nutzungsbedingun-
gen unter http://winscp.net/eng/docs/lang:de herunter geladen werden. Dort finden sich
auch umfassende Erklarungen der Funktionalitat sowie Hilfen zu dem Programm.

8.5 Diverse Linux-Kommandos

8.5.1 Laden und Entladen von Linux-Kernel-Treiber

Die nachfolgenden Befehle beziehen sich auf die Linux-Kernel-Treiber.

Tabelle 25 :Auflistung einiger Linux-Treiber-Kommandos

Kommando Beschreibung

Ismod Auflistung aller laufenden Linux-Kernel-Treiber

insmod , Treibername* Installiere Treiber

z.B: ,insmod can_driver.ko"

rmmod ,Treibername* Deinstalliere Treiber

z.B: ,insmod can_driver.ko"

Eintrag in Datei etc/init.d: Der Treiber wird automatisch nach dem Start von Linux
insmod Treibername* gestartet, wenn er in einer der Sxx-Dateien in etc/init.d
z.B. ,insmod /can_driver.ko* eingetragen wird.
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Kommando

Beschreibung

mknod path ¢ major minor
z.B.: ,mknod /dev/can c 250 0*

Anlegen eines Device-Files fur den CAN-Treiber
,C* fur Character-Device, 250 = Device Major Nr.,
0=Device Minor Nr.

depmod

Abhangigkeiten fur ladbare Kernelmodlule aktualiseren.

8.5.2 Prozesse anzeigen und beenden

Mit den nachfolgenden Kommandos kdnnen Prozesse angezeigt und beendet werden:

Tabelle 26 :Prozesse anzeigen und beenden

Kommando Beschreibung
ps ax Auflistung aller laufenden Prozesse
kill ,Prozessnummer* Beenden eines Prozesses mit der Nr. ,Prozessnummer*
z.B.: Beenden des Prozesses mit der Nr. 183

kill 183
kill -9 ,Prozessnummer*” Beenden eines Prozesses mit der Nr. ,Prozessnummer*
z.B.: Beenden des Prozesses mit der Nr. 183

kill 183 Anmerkung: kill -9 kann immer dann verwendet werden

falls kill alleine den Prozess nicht beendet.

8.5.3 Befehle fir das Netzwerkinterface

Mit den nachfolgenden Kommandos kénnen die Netzwerkinterfaces aktiviert, deaktiviert

und konfiguriert werden.

Tabelle 27 :Auflistung einiger Netzwerk Kommandos

Kommando

Beschreibung

ifconfig

Auflistung aller Netzwerkschnittstellen

ifconfig ,Interface” ,IP*
z.B: ifconfig eth0 192.168.1.123

IP-Adresse des Interfaces ,Interface” setzen

ifup ,Interfacename*
z.B.: ,ifup eth0" oder ,ifup wlan0"

Interface installieren/starten
z.B.: Ethernet Interface0 oder WLAN-Interface 0

ifdown ,Interfacename”
z.B.:" ifdown etho" oder ,ifdown wlan0“

Interface deinstallieren/stoppen
z.B.: Ethernet Interface0 oder WLAN-Interface 0

route

Ausgabe der Routing Tabelle
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8.5.4 Befehle fur das Dateisystem

Die nachfolgenden Befehle beziehen sich auf das Dateisystem.

Tabelle 28 :Auflistung einiger Datei-Kommandos

Lroooran.
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mount -t jffs2 /dev/mtdblock5 /mnt2

Kommando Beschreibung

Is Auflistung der Dateien und Ordner im aktuellen Ver-
z.B. zeichnis

Is -la zusatzliche Infos ausgeben

Is -laR rekursiv alle Unterordner mit auflisten

pwd Arbeistverzeichnis ausgeben

df Infos zum Filesystem (Partitionen) anzeigen

mount Dateisystem mounten

z.B.: Das CAN2Web-Advanced mit WLAN (SCB9324) verflugt

Uber eine 512 MB-Flash Disk. Davon sind standarmafig
64MB in /mnt gemountet. Dieser Befehl dient dazu, die
zweite (448 MB) in /mnt2 zu mounten.

mkdir ,Verzeichnis*
z. B.: mkdir /mnt2

Unterordner anlegen
Verzeichnis ,mnt2“ anlegen

8.5.5 Kommandos fur den Bootloader

Die nachfolgende Liste enthélt einige Befehle des Bootloader u-boot. Ein komplette
Dokumentation zum Bootloader findet sich im Web unter http://u-boot.sourceforge.net/

auf der u-boot Hompage.

Tabelle 29 :Auflistung einiger Bootloader-Kommandos

Kommando

Beschreibung

printenv

Enviroment ausgeben

setenv ,Parametername“= ,Wert"“
z.B.: setenv bootdelay=3

Parameter in Enviroment andern
z.B.: Bootzeit auf 3 Sekunden setzen

saveenv

Enviroment (im Flash) speichern

boot

Linux starten
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8.5.6 Datei kopieren mit SCP

Tabelle 30 :Kopieren mit SCP
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scp mytext.txt root@192.168.1.123:/usr/local/bin

Kommando Beschreibung
scp filename user@IP:path Kopieren von Dateien mit SCP
z.B.: Kopiert die Datei mytext.txt zum Rechner mit

der IP 192.168.1.123 in das Verzeichnis
lusr/local/bin

8.5.7 Loggen von Ereignissen

Die nachfolgenden Befehle gestatten es zusatzliche Debuginformationen zu erhalten.

Tabelle 31 :Loggen von Ereignissen

Kommando Beschreibung

cat /proc/interrupts Liste der aktiven Interrupts

klogd Kernel-Log Damon, schreibt als Hintergrund-
prozess Kernel Logdaten in die Datei /var/log/
messages

syslogd System-Log Damon, schreibt als Hintergrund-
prozess Kernel Logdaten in die Datei /var/log/
messages

tail -f ,Datei” Ausgabe von neuen Eintagen in Datei ,Datei”

z. B. tail -f /lvar/llog/messages& Ausgabe von neuen Eintragen in die Logddatei
/var/log/messages

8.6 Liste aller CAN2Web-Dateien und Verzeichnisse

Die nachfolgende Liste gibt einen Uberblick aller CAN2Web-spezifischen Dateien und

Verzeichnisse auf den CAN2Web-Modulen.

Version 2.6.31
16.12. 2011

Li nux:
Dat e:

CAN2V\eb- Advanced:

letc/init.d /'l content: shell start scripts

S80can2webadv /'l shell start script for board package for driver

/'l scb9320- can2webadvanced. ko

- S90sj a1000 /'l shell start script for CAN driver
- S90uart 16c550 /'l shell start script for serial interface
- S91can2webbi n /'l shell start script for can2web. bin and udpconfig. bin
- S91ltel netd /'l shell start script for tel net
- S90bgw211 /'l shell start script for WLAAN wi th WPA suppl i cat
- S90adhoc /'l shell start script for WLAAN in ad-hoc node with iwonfig
CAN2Web- Pr of essi onal :
letclinit.d /'l content: shell start scripts
- S80can2webpr o /'l shell start script for board package for driver
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/1 sch9320- can2webpr o. ko
- S90i sp116x /'l shell start script for |SP116x driver
- S90sj a1000 /'l shell start script for CAN driver
- S91can2webbi n /'l shell start script for can2web. bin and udpconfig. bin
- S91lusb /'l shell start script for USB
- S9lusbstor age /'l shell start script for USB mass storage device
- S91zd1211b /'l shell start script for USB-WAN driver
CAN2Web- Advanced:
/i b/ nodul es/ 2. 6. 31/ ker nel
- 8250.ko /'l kernel driver for serial RS232 interface
- scbh9320- can2webadvanced. ko /'l CAN2Web- Advanced hardware specific driver
CAN2Web- Pr of essi onal :
/i b/ nodul es/ 2. 6. 31/ ker nel
- ¢fg80211. ko
- fat.ko
- firnmware_cl ass. ko
- ispli6x-hcd. ko
- mac80211. ko
- scb9320- can2webpro. ko
- sch9320-i o-dev. ko
- scsi_nod. ko
- scsi_wait_scan. ko
- sd_nod. ko
- usb-storage. ko
- ushcore. ko
- vfat. ko
- zd1211rw ko
Al'l  CAN2Web- Modul s
/i b/ modul es/ 2. 6.31/ kernel /extra
- can_driver. ko /1 CAN kernel driver for CAN2Wb's
[usr/bin /] content: binaries & configuration
- udpsocket. bin /1 UDP-Configuration & Identification SW
- can2web. bi n /'l CAN Et her net - Gat eway SW
- can2web. cfg /'l configuration file (ASCII-Text) for CAN Et hernet-CGateway SW

/Il when file is mssing it will be generated automatically by
/1 can2web. bin

[ usr/ bi n/ webpages /'l content: webpages & applet for CAN2Web webi nterface
- CAN2WebVi su. ht m /'l webpage for applet

- CAN2WebVi su. cl ass /'l class for visualization

- Net wor k$CheckNet wor k. cl ass /1 class for visualization

- Net wor k$Net wor kThr ead. cl ass /1 class for visualization

- Network.cl ass /'l class for visualization

- CAN2Web_Handbuch. pdf /1 manual for CAN2Web- Advanced & CAN2Web- Pr of essi oanl
- adresse.gif /'l several HTM.L pages, inmmges, etc. .........

- bgbil der.gif

- bgheads. gi f

- bgnavi.gif

- bil der__advanced. htm

- bilder__professional.htm

- bottom gif

- can2web_pr of essi onal _gehaeuse. j pg
- can2web_pr of essi onal _| eiterplatte_2a_kl ein.jpg
- can2web_schena. gi f

- can2web_schema2. gi f

- can2webtab.js /1 CAN2Web tabs |ib (webpages using AJAX)
- can_frmhtm

- can_frm2. htm

- can_nenu. htm

- canfrmhtm

- coml_frmhtm

- coml_frm2. htm

- comlmenu. ht m

- favicon.ico

- help_frmhtm

- help_frm2. htm

- hlip_allg.htm

- hlip_cfg.htm

- hlp_i_allg.htm

- hlp_i_cfg.htm

- hlp_i _manual . htm
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- hlp_i_pin.htm

- hlp_menu. htm

- hlp_pin__advanced. ht m
- hlp_pin__professional.htm
- home__advanced. htm

- honme__prof essional . htm
- index.htm

- ip_frmhtm

- ip_frm2. htm

- ip_nmenu. htm

- leer.htm

- leer2.htm

- loadstrmhtm

- main_frm2. htm

- menu. ht m

- menul. htm

- menu2. htm

- othr_frmhtm

- othr_frmz2. htm

- othrmenu. htm

- pipe.gif

- prototype.js Il AJAX |ib
- punktl.gif

- spher128. gi f

- strmfrmhtm

- strmfrmz2. htm

- strnmenu. htm

- synertroni xx.css /1 general stylesheet for synertroni xx webpages

- tablebg.jpg

- tabs.css Il stylesheet for CAN2Web tabs (webpages usi ng AJAX)
- top.htm

- top.jpg

- tux.gif /1 the lovely Linux penguin TUX

8.7 WLAN-Konfiguration fir CAN2Web (Internes Interface)

Dieser Abschnitt bezieht sich auf die folgenden Produkte mit dem Socketcomputer
SCB9324 mit integriertem WLAN-Interface:

- CAN2Web-Advanced WLAN und
- CAN2Web-Professional WLAN 1.

8.7.1 Netzwerkeinstellungen fur LAN- und WLAN-Verbindung

Die LAN und die WLAN-IP werden in der Datei ,/etc/network/interfaces/* festgelegt. Um
die IPs einzustellen, ist der dort der Eintrag ,address” nach dem Eintrag ,iface ethO inet*
bzw. ,iface ethl inet" entsprechend zu andern. Dies kann sowohl manuell durch Editie-
ren der Datei als auch mit dem PC-Tool ,DeviLANControl* (siehe auch Kap. 4.2.2) per
UDP-Broadcast -Befehl erfolgen.

Die Datei ,/etc/network/interfaces/* sieht typischerweise folgendermal3en aus:

# Configure Loopback
auto o
iface 1o inet |oopback

# Next interface for udpconfig, DO NOT REMOVE THI S LI NE
auto ethoO
iface ethO inet static

address 192.168. 1. 209

net mask 255. 255. 255. 0

br oadcast 192.168. 1. 255
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gateway 192.168. 1. 254

nmodul name CAN2Web Pr of essi onal (LAN)
serial O

tcpport 3333

udpport 8002

# Next interface for udpconfig, DO NOT REMOVE THI S LI NE
#auto ethl
iface ethl inet static
address 192.168.1. 210
net msk 255.255.255.0
broadcast 192.168. 1. 255
gateway 192.168. 1. 254
nmodul nanme CAN2Web Pr of essi onal (WLAN)
serial O
tcpport 3333
udpport 8002

Vor jedem Interface (iface)-Eintrag befindet sich eine Kommentarzeile
J# Next interface for udpconfig, DO NOT REMOVE THI' S LI NE*

Diese darf nicht entfernt werden, da sonst die Konfiguration mittels UDP-Konfigurations-
befehlen nicht korrekt arbeitet. Die UDP-Konfigurationsbefehle werden von dem Pro-
gramm ,/usr/bin/udpconfig.bin“ verarbeitet. Dieses modifiziert entsprechend auch die
Parameter ,address”, ,netmask*, ,gateway”, ,modulname” und ,tcpport* in der Datei.

8.7.2 WLAN-Konfiguration ber WPA Supplicant

Zur Konfiguration des WLAN wird u. a. das Programm ,WPA supplicant* verwendet.
Dieses fuhrt die notwendigen Verschlisselungen und Anmeldungen durch.

Zum Starten des WLAN-Interfaces ist das Script ,X90bgw?211" im Verzeichnis /etc/init.d/
auszufuhren. Soll das Script beim Systemstart automatisch ausgefiihrt werden, so muss
es in ,S90bgw211" umbenannt werden.

m/ X90bgw211l S90bgw211l
Das Script deaktiviert das Ethernet Interface ,eth0,
ifconfig ethO down
startet den WLAN-Treiber "ga_linuxdrv_211 imx_sdio",
nodpr obe ga_linuxdrv_211 inmx_sdio
legt die IP-Adresse des WLAN fur ethl fest
wpa_supplicant -Dphilips -iethl -c/etc/wasupplicant.cfg -B
und fuhrt danach ,wpa_supplicant” aus.
Dieser wird Uber die Datei ,wpasupplicant.cfg” im Verzeichnis /etc/ konfiguriert.
Die Datei sieht fur die WPA-Verschlisselung etwa folgendermafen aus:
# wpa- psk / bgw2ll

ctrl _interface=/var/run/ wpa_supplicant
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ap_scan=2 # scan never finishes with ap_scan=1
fast_reaut h=0

net wor k=

{
ssi d="nyssi d"
key_mgmt =WPA- PSK
pai rwi se=CCVP
gr oup=CCwWP
psk="nypasswor d"
}

Um das CAN2Web-Advanced bei einem Access Point (AP) anzumelden, sind die Ein-
trage ,ssid* und ,psk* entsprechend der AP-Einstellungen zu &ndern. Sofern der AP
Uber einen MAC-Filter verfigt, ist dort die WLAN-MAC-Adresse des SCB9324 einzutra-
gen.

Die Socketcomputer vom Typ SCB9324 verfiigen tGber zwei MAC-Adressen. Die Erste
(siehe Aufkleber auf SCB9324) wird fur das Ethernet-Interface, die Zweite fur das
WLAN-Interface verwendet. Die MACs sind fortlaufend numeriert also z. B.

00 OC 7F — 00 08 21 (Ethernet, siehe Aufkleber)
00 0OC 7F — 00 08 22 (WL.AN)

Weitere Informationen zum ,wpa_supplicant” und dessen Konfiguration finden sich z. B.
auch im Internet unter

http://en.wikipedia.org/wiki/Wpa_supplicant
http://hostap.epitest.fi/wpa_supplicant/
http://hostap.epitest.fi/gitweb/gitweb.cgi?p=hostap.qgit;a=blob_plain;f=wpa_supplicant/wpa_supplicant.conf

8.7.3 WLAN-Konfiguration Uber iwconfig (fur Ad-hoc Modus)

Es ist moglich zwei bzw. mehrere CAN2Web-Advanced-Module auch direkt iber WLAN
ohne einen Access Point im sog. ,Ad-hoc"-Modus zu verbinden.

Zum Starten des WLAN-Interfaces im ,Ad-hoc“-Modus ist das Script ,X90adhoc" im Ver-
zeichnis /etc/init.d/ auszufiihren. Soll das Script beim Systemstart automatisch ausge-
fuhrt werden, so muss es in ,S90adhoc* umbenannt werden.

nmv X90adchoc S90adhoc
Das Script deaktiviert das Ethernet Interface ,eth0,
ifconfig ethO down
startet den WLAN-Treiber "ga_linuxdrv_211 imx_sdio"
nodpr obe ga_linuxdrv_211 inmx_sdio
und fuhrt danach ,iwconfig” im ,Ad-hoc“-Modus mit der SSID ,can_net" aus.
iwconfig ethl node ad-hoc essid can_net

Um die WLAN-IP einzustellen, ist der Eintrag ,IPADDRESS" entsprechend zu andern.
Die WLAN-IP-Adressen der CAN2Webs missen unbedingt unterschiedlich sein.
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Die Module sind jetzt im ,Ad-hoc*“-Modus verbunden. Zum Test kann z. B. ein ,ping*
ausgefihrt werden. Hat Modul 1 z. B. die IP-Adresse 192.168.1.205 und Modul 2 die
Adresse 192.168.1.215 und pingt man von Modul 1 Modul 2 an, so erhélt man z. B. fol-
gende Ausgabe:

pi ng 192.168.1. 215

Ausgabe:

PI NG 192.168.1.215 (192.168.1.215): 56 data bytes

64 bytes from 192.168.1.215: seq=0 ttl =64 tinme=8.6 ns
64 bytes from 192.168.1.215: seq=1 ttl =64 tinme=7.7 ns
64 bytes from 192.168. 1. 215: seq=2 ttl =64 tinme=6.0 ns

- 192.168.1.215 ping statistics ---
3 packets transmtted, 3 packets received, 0% packet | oss
round-trip mn/avg/ max = 6.0/ 7.4/8.6 s

Anmerkung: Soll die Gateway-Funktionalitat der CAN2Webs verwendet werden, so sind
im Verbindungsmanager (siehe auch Kap. 4.3 und Kap. 5.5.9) eines der beiden Module
die entsprechenden Einstellungen vorzunehmen.

Weitere Informationen zum Linux-Kommando ,iwconfig* und dessen Konfiguration fin-
den sich z. B. auch im Internet unter

http://linuxcommand.org/man_ pages/iwconfig8.html.

Warnung:

Bei der obigen Konfiguration von ,wconfig® findet keine Verschlisselung oder eine
Passwortabfrage statt. Die CAN2Web-Module sind ,offen* und es kdnnen sich auch
andere WLAN-Teilnehmer auf die Module aufschalten und diese ggf. beliebig manipulie-
ren. Es ist daher genau zu prifen, ob dieser Modus verwendet werden kann.

8.8 WLAN-Konfiguration fiur CAN2Web (externes Interface)

Dieser Abschnitt bezieht sich auf die folgenden Produkte CAN2Web-Professional unter
Verwendung des externem USB-WLAN-Interface:

- CAN2Web-Professional WLAN (mit SCB9328) und

- CAN2Web-Professional WLAN Il (mit SCB9324).

8.8.1 WLAN-Konfiguration tlber WPA Supplicant und iwconfig

Zur Konfiguration des WLAN wird u. a. das Programm ,WPA supplicant* verwendet.
Dieses fuhrt die notwendigen Verschlisselungen und Anmeldungen (WPA/WPA2)
durch.

Zum Starten des WLAN-Interfaces ist das Script ,X91zd1211b" im Verzeichnis /etc/init.d/
auszufuhren. Soll das Script beim Systemstart automatisch ausgefiihrt werden, so muss
es in ,S91zd1211b" umbenannt werden.
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mv X91zd1211b S91zd1211b

Das Script deaktiviert die Interfaces ,eth0", ,ethl” und ,wlan0“ und startet danach (wie-
der) alle Treiber fur ,wlan0*.

Um die WLAN-IP einzustellen, ist der Eintrag ,IP* im Script entsprechend zu andern.
Danach fuhrt es ,wpa_supplicant” aus.
wpa_supplicant -D wext -i ${I FACE} -c ${WPACONF} -B -dd
Dieser wird Uber die Datei ,wpasupplicant.cfg” im Verzeichnis /etc/ konfiguriert.
Die Datei sieht fur die WPA-Verschlisselung etwa folgendermafen aus:
# wpa- psk / zd1211lb

ctrl _interface=/var/run/ wpa_supplicant
ap_scan=1
fast_reaut h=0

net wor k=

{
ssi d="ssi d"
key_mgmt =WPA- PSK
pai rwi se=CCVP
gr oup=CCwWP
psk="password"

}

Um das CAN2Web-Professional bei einem Access Point (AP) anzumelden, sind die Ein-
trage ,ssid* und ,psk* entsprechend der AP-Einstellungen zu &ndern. Sofern der AP
Uber einen MAC-Filter verfugt, ist dort die WLAN-MAC-Adresse des USB-WLAN-Sticks
einzutragen.

Weitere Informationen zum ,wpa_supplicant” und dessen Konfiguration finden sich z. B.
auch im Internet unter

http://en.wikipedia.org/wiki/Wpa_supplicant
http://hostap.epitest.fi/wpa_supplicant/
http://hostap.epitest.fi/gitweb/gitweb.cgi?p=hostap.qgit;a=blob_plain;f=wpa_supplicant/wpa_supplicant.conf

Anmerkung:

Wird die Variable ,MODE" von ,wpasupplicant* auf ,iwconfig“ umgestellt, so &Rt sich
auch eine WEP-Verschlisselung einstellen. Dieser Modus sollte jedoch nicht verwendet
werden, da er nur einen sehr schwachen Schutz bietet und leicht Gberwunden werden
kann. Um eine Anmeldung am AP zu ermdéglichen, sind die Variablen ,ESSID* und
-ENC" entsprechend der Einstellungen des APs zu setzen.
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8.9 Serielle Schnittstelle als Linux-Konsole (de)aktivieren

8.9.1 Konsole des CAN2Web-Advanced

Dieser Abschnitt bezieht sich nur auf das CAN2Web-Advanced. Wird die serielle
Schnittstelle (CON4, 9-pol. SubD-Buchse) nicht fur die Applikation benétigt, so kann sie
auch als Linux-Debug-Schnittstelle (Linux-Konsole) konfiguriert werden. Dazu ist in der
Datei /etc/inittab der Eintrag

ttySO::respawn:/shin/getty -L ttySO 115200 vt 100
vorzunehmen. Zum Deaktivieren ist der Eintrag wieder zu entfernen.

Wird die serielle Schnittstelle bendétigt, kann eine Anbindung an die Linux-Konsole auch
tber CONS5 (10-poliger Pfostenverbinder) erfolgen. Dazu bietet synertronixx einen spe-
ziellen RS232-Adapter (Pegelwandler) an.

Diese Schnittstelle ist immer als Bootloader/Linux-Konsole vorgesehen.

8.9.2 Konsole des CAN2Web-Professional

Dieser Abschnitt bezieht sich nur auf das CAN2Web-Professional. Die serielle Schnitt-
stelle des CAN2Web-Professional-Moduls wird nach dem Einschalten (Power-Up)
zunachst vom Bootloader uboot belegt (115200 Baud, 8 Datenbit, 1 Stoppbit, keine Pari-
tat, kein Handshake). Der Bootloader sendet tiber die Schnittstelle diverse Startmeldun-
gen. Nach dem Starten von Linux dient sie als Linux-Konsole.

Diese Funktionalitat lasst sich wie folgt deaktivieren:
Es missen zunéchst in der Datei "/etc/inittab" die beiden Zeilen nach dem Kommentar

# Put a getty on the serial port

# ttySMX0: : respawn: /shin/getty -L ttySMX0O 115200 vt 100
# ttynmxcO::respawn:/sbhin/getty -L ttymxcO 115200 vt 100

geandert werden (mit ,#* wird die Zeile auskommentiert) und danach gespeichert wer-
den. Damit ist die Konsolenfunktion abgeschaltet. Soll die Konsole wieder aktiviert wer-
den, ist das Kommentarzeichen zu entfernen.

Als zweiten Schritt missen noch die Debug-Meldungen deaktiviert werden. Dazu kann
z. B. ein Terminalprogramm wie Teraterm oder Putty verwendet werden. Eine freie seri-
elle Schnittstelle des PCs ist dazu mit der RS232-Schnittstelle des CAN2Web-Moduls
zu verbinden.

Dann ist zunachst ein Neustart des Moduls z. B. tber den Befehl "reboot" oder durch
Dricken des Reset-Tasters auf der Rickseite des Gehauses auszufilhren. Der Boot-
loader startet und wartet darauf, dass innerhalb von 3 Sekunden ein Zeichen Uber die
Schnittstelle empfangen wird. Ist dies der Fall wird der Bootvorgang unterbrochen und
die Konsole des Bootloaders wird aktiv.
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Durch Eingabe des Befehls "printenv" werden die aktuellen Bootelnstellungen fur das
Linux ausgegeben. Unter anderem steht dort eine Zeile:

boot ar gs=consol e=tt ynmxc0, 115200n8 r oot =/ dev/ nt dbl ock3 rootfstype=jffs2
nt dpart s=physnmap- fl ash. 0: 128k( U- boot ) r o, 128k( U- boot _env), 2m( ker nel ), -
(root)

Diese wird Uber den Befehl "setenv"

setenv bootargs consol e=null root=/dev/ntdbl ock3 rootfstype=jffs2 ntd-
part s=physmap-flash. 0: 128k( U- boot ) ro, 128k( U- boot _env), 2n(kernel ), - (root)

geandert. Zur Kontrolle kann nochmal mit "printenv" kontrolliert werden, ob der Eintrag
richtig Ubernommen wurde. Dort sollte jetzt folgende Zeile stehen:

boot ar gs=consol e=nul | root =/dev/ntdbl ock3 rootfstype=jffs2 ntdparts=phys-
map- fl ash. 0: 128k( U- boot ) ro, 128k( U- boot _env), 2m(kernel ), - (root)

Die Einstellungen werden mit "saveenv" gespeichert. Die Linux-Debugausgaben sind
damit dauerhaft deaktiviert. Der Bootloader selbst sendet jedoch beim Starten noch Mel-
dungen!

Mit dem Befehl "reset" kann das System neu gestartet werden. NACH dem Starten von
Linux werden keine Meldungen mehr auf der seriellen Konsole erscheinen. Die serielle
Schnittstelle steht jetzt fur beliebige Applikationen zur Verfiigung.

Um die Debugausgaben wieder zu aktivieren, kann obiger Eintrag mit dem Befehl

setenv bootargs consol e=ttynxc0, 115200n8 r oot =/ dev/ nt dbl ock3 rootfs-
type=j ffs2 mtdparts=physmap-fl ash. 0: 128k( U- boot) ro, 128k( U-
boot _env), 2n(kernel ), -(root)

geandert werden.
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9 Technische Daten CAN2Web Advanced

9.1 Elektrische und weitere Daten

Tabelle 32 :Technische Daten fiir CAN2Web-Advanced-Module

1000143,

001010100‘31
S

‘2110101001‘3“

11011010100101101
““1101101101010111”

“11100011101"
“°101010D‘71
R aT0z0 0

001
#0110110110201011yy,
10101111101011101001m

Parameter

Wertebereich/Anmerkung

Versorgungsspannung

8..30V DC

Leistungsaufnahme

typisch 3 Watt

Betriebstemperatur

0°C..55°C
Lagertemperatur 25°C _ 70° C
Luftfeuchtigkeit 10...85%, nicht kondensierend
Abmessungen Leiterplatte ca. 100mm*54mm*30mm (Lange*Breite*Hbhe)
Gewicht Leiterplatte ca. 70g

9.2 Anschluss-und Pinbelegung

9.2.1 Ubersicht der Anschliisse

CON4: RS232

CONS5: Linux-Konsole

CON3: Ethernet

CONG6: Power

CON1: CAN

Abb. 29: Steckverbinder CAN2Web-Advanced
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9.2.2 Pinbelegung CON1 (CAN-Bus, 9p male)

Pin 110 Name Beschreibung

1 - NC -

2 I/0 CANL max. 1 MBit/s

3 -- ov Masse CAN-Bus

4 - NC -

5 - NC -

6 - NC -

7 1/0 CANH max. 1 MBit/s

8 - NC -

9 -- NC -nicht verbunden wenn Lot-
pad SJ2 offen ist
- verbunden mit V+ wenn
Lotpad SJ2 geschlossen ist

9.2.3 Pinbelegung CON3 (Ethernet 10/100BaseT, 8p RJ45)

Pin 110 Name Beschreibung

1 Out Tx+ 10/100MBit Transmit
2 Out Tx- 10/100MBit Transmit
3 In Rx+ 10/100MBit Receive
4 - NC NC

5 - NC NC

6 In Rx- 10/100MBit Receive
7 - NC NC

8 - NC NC

9.2.4 Pinbelegung CON4 (RS232C, 9p male)

Pin 110 Name Beschreibung

1 - NC

2 Out RxD max. 115200 Baud
3 In TxD max. 115200 Baud
4 - NC

5 GND GND GND

6 - NC

7 In RTS max. 115200 Baud
8 Out CTS max. 115200 Baud
9 - NC

9.2.5 Pinbelegung CONS5 (Linux-Konsole, 10p)
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Dieser Steckverbinder dient ausschliel3lich zur Anbidnung des ,RS232-Adapters V1.1.1

(Pegelwandler) von synertronixx.

Pin 110 Name Beschreibung

1 Out 3,3V 3,3V Versorgungsspannung
flr externen Adapter

2 - NC -

3 - NC -

4 RxD max. 115200 Baud

5 TxD max. 115200 Baud

6 - NC -

7 RTS max. 115200 Baud

8 CTS max. 115200 Baud

9 - NC -

10 Out GND GND

9.2.6 Pinbelegung CONSG, (Power Supply, 2polig)

Pin 110 Name Beschreibung
1 In V+ 8V...30V-DC
2 In GND GND

(c) synertronixx GmbH, April 2012, Anderungen vorbehalten!
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10 Technische Daten CAN2Web-Professional

10.1 Elektrische und weitere Daten

Tabelle 33 :Technische Daten fiir CAN2Web-Professional-Module

1000143,

001010100‘31
S

9‘2;10101001«3“ B
#0110110110201011yy,
10101111101011101001m

11011010100101101
““1101101101010111”
“111000111010

“°101010D‘71
S s

Parameter

Wertebereich/Anmerkung

Versorgungsspannung 8...30V DC

Leistungsaufnahme

typisch 3 Watt (ohne angschlossenes USB-Device)

Betriebstemperatur

0°C..55°C
Lagertemperatur 25°C _ 70° C
Luftfeuchtigkeit 10...85%, nicht kondensierend
Abmessungen Leiterplatte ca. 115mm*100mm*30mm (Lange*Breite*Hohe)
Alu-Gehause ca 117mm*109mm*35mm (Lange*Breite*Hohe)
Gewicht Leiterplatte ca. 120g, Leiterplatte+Gehause ca. 306g

10.2 Anschluss-und Pinbelegung

10.2.1 Ubersicht der Anschliisse

CONS8: Power

Reset
CONS5: USB2

K1: Power

CON3: CAN

CON1: Ethernet

+« CON2: RS232

Abb. 30: Steckverbinder CAN2Web-Professional
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10.2.2 Pinbelegung CON1 (Ethernet 10/100BaseT, 8p RJ45)
Pin 110 Name Beschreibung
1 Out Tx+ 10/100MBit Transmit
2 Out Tx- 10/100MBit Transmit
3 In Rx+ 10/100MBit Receive
4 -- NC NC
5 -- NC NC
6 In Rx- 10/100MBit Receive
7 -- NC NC
8 -- NC NC
10.2.3 Pinbelegung CON2 (RS232C, 9p male)
Pin 110 Name Beschreibung
1 -- NC
2 Out RxD max. 115200 Baud
3 In TxD max. 115200 Baud
4 -- NC
5 GND GND GND
6 -- NC
7 In RTS max. 115200 Baud
8 Out CTS max. 115200 Baud
9 -- NC
10.2.4 Pinbelegung CON3 (CAN-Bus, 9p male)
Pin 110 Name Beschreibung
- NC -
110 CANL max. 1 MBit/s
3 -- oV Masse CAN-Bus,
galvanisch getrennt
4 -- NC --
5 -- NC --
6 -- NC --
7 110 CANH max. 1 MBit/s
8 -- NC --
9 -- NC --
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10.2.5 Pinbelegung CON4, CON5 (USB, 4polig)
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Pin 110 Name Beschreibung
1 Out V+ 5V DC

2 In/Out USB D- USB Host

3 In/Out USB D+ USB Hostl

4 Out GND GND

10.2.6 Pinbelegung K1 (Power Supply, 4polig)

Pin 110 Name Beschreibung
1 In GND GND

(intern verbunden mit Pin 3)
2 In Supply + +8V...30V-DC

(intern verbunden mit Pin 4)
3 In GND GND

(intern verbunden mit Pin 1)
4 In Supply + 8V...30V-DC

(intern verbunden mit Pin 2)

Anmerkung: Orientierung von Pinl zur Gehduseoberseite gerichtet

10.2.7 Pinbelegung CONS, (Power Supply, 2polig fir Steckernetzteil)

Pin 110 Name Beschreibung
1 In V+ 8V...30V-DC
2 In GND GND

Anmerkung: Pin 1 innen liegend (Dorn)
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11 Impressum

Dieses Dokument ist Teil des Online-Angebotes der synertronixx GmbH.

11.1 Kontakt

synertronixx GmbH
Lange Laube 22
30159 Hannover

Tel.: +49 (0) 511 /262999 - 0
Fax: +49 (0) 511 / 262 999 - 29
Email: info @ synertronixx.de
Internet: www.synertronixx.de

11.2 Verweise und Links

Bei direkten oder indirekten Verweisen auf fremde Internetseiten ("Hyperlinks"), die auf3erhalb des Verant-
wortungsbereiches des Autors liegen, wirde eine Haftungsverpflichtung ausschlieZlich in dem Fall in
Kraft treten, in dem der Autor von den Inhalten Kenntnis hat und es ihm technisch maglich und zumutbar
ware, die Nutzung im Falle rechtswidriger Inhalte zu verhindern. Der Autor erklart hiermit ausdricklich,
dass zum Zeitpunkt der Linksetzung keine illegalen Inhalte auf den zu verlinkenden Seiten erkennbar
waren. Auf die aktuelle und zukinftige Gestaltung, die Inhalte oder die Urheberschaft der gelinkten/ver-
knupften Seiten hat der Autor keinerlei Einfluss. Deshalb distanziert er sich hiermit ausdricklich von allen
Inhalten aller gelinkten/verkniipften Seiten, die nach der Linksetzung veradndert wurden. Diese Feststel-
lung gilt fir alle gesetzten Links und Verweise innerhalb dieses Dokumentes. Fr illegale, fehlerhafte oder
unvollstandige Inhalte und insbesondere fiir Schaden, die aus der Nutzung oder Nichtnutzung solcherart
dargebotener Informationen entstehen, haftet allein der Anbieter der Seite, auf welche verwiesen wurde,
nicht derjenige, der Uber Links auf die jeweilige Veroffentlichung lediglich verweist.

(c) synertronixx GmbH, April 2012, Anderungen vorbehalten!
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