Bedienungshandbuch Programm RTMCANCONFIG

Dieses Handbuch beschreibt das Programm RTMCANCONFIG zur Konfiguration und Kontrolle des
CAN Interface an einem Messgerat von RTM = Rainer-Thomas-Messtechnik, z.B. an einem Telemetrie
Lenkrad. RTMCANCONFIG ist eine 32-Bit Windows Software fiir den PC und kommuniziert tiber den
CAN Bus.

e Konfiguration der Messkanale eines RTM Messgerats
e Verwaltung mehrerer Benutzer-Konfigurationen und Messgerate Modelle als Baumstruktur
e Anzeige der aktuellen Messdaten

Das RTM Messgerat sendet mit einer festen Frequenz die Daten der Messkanale. Die Sendung erfolgt
in Gruppen, eine Gruppe enthalt jeweils eine fortlaufende Sequenz aller Messkanile.

Die Messkanale werden in der Benutzer-Konfiguration den CAN Botschaften zugeordnet. Nach jedem
Empfang einer Gruppe werden die Daten der Messkanale in die CAN Botschaften umkopiert und auf
dem CAN-Bus gesendet.

Der Benutzer kann zu jedem Messkanal die CAN-Parameter einstellen und den Kanal aktiv oder
inaktiv setzen.

Nach dem Einschalten sendet ein RTM Messgerat automatisch die Messdaten auf den CAN Bus. Das
Programm RTMCANCONFIG zeigt im Hauptfenster die empfangenen CAN Botschaften mit dem CAN
Identifier und dem CAN Offset in der Messkanal-Tabelle in der Spalte ,Messwerte” an. Die Anzeige
erfolgt als Gleitkommazahl mit der Skalierung des Messbereichs oder als Ganzzahl im Dezimal- oder
Hexadezimal- Format.

Das Programm RTMCANCONFIG kann verschiedene Benutzer-Konfigurationen verwalten. Die zuletzt
markierte Konfiguration ist die aktive Konfiguration, deren Parameter und Daten erscheinen in den
beiden Tabellen des Hauptfensters.

Das Programm unterstitzt die CAN Treiber von VECTOR und KVASER.
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Auszug aus Datei ,,rtmconfig_devices.ini“....
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Installation des Programms

Das Installationsfile zu RTMCANCONFIG befindet sich im ZIP-File “Installer_RtmCanConfig.Zip“. Das
ZIP File enthalt das File ,Setup.Exe”. Nach dem Start von ,,Setup.EXE“ erscheint das erste
Installationsfenster: -

i Setup - RtmConfig g|§|fg|

Willkommen zum RtmConfig
Setup-Assistenten

Dieszer Azsiztent wird jetzt Konfiguration flr RTMACAN Interface
auf lhrem Computer installisren,

Sie zollten alle anderen Anwendungen beenden, bevar Sie mit
dem Setup fortfahren.

"wheiter'" zum Fortfakren, “Abbrechen' zum Verlassen.

[ “Weiter > ] [Abbrechen

Die Installation startet nach ,Weiter”

it Setup - RtmConfig

Lizenzvereinbarung "
Lezen Sie bitte folgende, wichtige Informationen besor Sie faortfahren. P

Lesen Sie bitte die folgenden Lizenzvereinbarungen: Benutzen Sie bei Bedarf die
Bildlaufleizte oder driicken Sie die "Eild &b"-T aste.

software-Lizenzvertrag RTMCONEIG |

BITTE LESEN 5IE DIESES DOETMENT
SORGFALTIG DURCH, BEVOR. SIE DIE
SOFTWARE VERWENDEN.

DUERCH DIE VEEWENDUNG DEE SOFTWAERE

TTDT T ATTHT ©TC OTLT A RT THTC TTOTTRALATTRT AT HT M
#) Ich akzeptiere die Yereinbarng
) Ich lehine die Wereinbarung ab
£ Zuriick, H WWeiter » l [ Abbrechen

Bitte bestatigen Sie die Lizenzabfrage und klicken auf , Weiter”

In den weiteren Fenstern wird der Installationsordner abgefragt. Per Default wird das Programm im
Ordner ,,C:\Programme\Pmsltd\RtmCanConfig” installiert.
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5 Setup - RimConfig

Zugzatzliche Aufgaben auswahlen
wielche zuzatzlichen Aufgaben sollen ausgefihrt werden?

Wiahlen Sie die zusstzlichen Aufgaben aus, die daz Setup wahrend der Installation van
RtmConfig ausfubren zall, und klicken Sie danach auf "Weiter'",

Zuzatzliche Symbiole:

[] Desktop-Symbal erstellen

’ £ Zuriick H W giter ] [.t’-‘«bbrechen

Mit dem nachsten Fenster wird die Installation abgeschlossen.

i Setup - RtmConfig E|§|[X|

Beenden des RtmConfig
Setup-Assistenten

Das Setup hat die Installation von RtmConfig auf [hrem
Computer abgeschloszen. Die Anwendung kann uber die
inztallierten Programni-verknlipfungen gestartet werden,

Klicken Sie auf "Fertigstellen”, um das Setup zu beenden.

Fertigstellen

Beim ersten Programmstart nach der Installation wird vom Programm das Benutzer Verzeichnis
abgefragt. Dort werden die Programmeinstellungen abgelegt. Dieses Verzeichnis sollte so gewahlt
werden, dass der Benutzer darauf auch nach der Installation Schreibrechte besitzt, Beispiel ist der
Ordner ,Eigene Dateien”.
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Bedienung des Programms
Das Programm RTMCANCONFIG arbeitet unter Windows XP oder Windows 7.

Programm Starten
Das Programm kann im Windows Startmeni tber die Programmgruppe ,,RTMCANCONFIG” oder mit
Doppelklick auf die Datei ,,RTMCANCONFIG.Exe” gestartet werden.

ot

Verkniipfung mit
RtmConfig.exe

Nach dem Aufruf des Programms wird der CAN Treiber geladen und die verfiigbaren CAN Kanéle in
die CAN Kanal-Liste eingetragen, die Liste der Messgerate Modelle wird aus dem File
,rtmcan_devices.ini“ geladen.

Falls das Konfigurationsfile mindestens eine Benutzer-Konfiguration enthalt, wird die erste
Konfiguration zur aktiven Konfiguration gesetzt. Falls noch keine Benutzer-Konfiguration erstellt
wurde, bleiben die beiden Tabellen leer.

Parameter der Kommandozeile
/Service Servicedialog kann mit Meniipunkt ,Device / Device Service” aufgerufen werden.
siehe Dialog Service

/Autostart Programm ruft nach Start automatisch ,Connect” und , Read Data” auf.
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Programm Beenden
Das Programm kann tiber das Men( Datei / Beenden, die ALT-F4 Taste oder das ,,X“ in der Titelzeile
beendet werden. Vor dem Beenden erscheint ein Dialog zur Bestatigung.

RtmConfig

\;.:,) Pragramni wirklich beenden 1N #

Ja | MeEin

Falls die Konfiguration verandert wurde, erscheint eine Abfrage, ob die Konfiguration gespeichert

werden soll.

RtmConfig

\;.:,) kKonfig ist verdndert! Speichiern #

la | Mein abbrechen ]
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Hauptfenster
Nach dem Programmstart erscheint das Hauptfenster mit der Baumstruktur und den beiden Tabellen
zur Anzeige der aktiven Benutzer-Konfiguration.

M rtm_demo.cfg - RtmConfig
File Wiew OCptions Device Help

DedE »=8 & %8
=1 User Configurations Setup
FESR DE M0 i
A s Device DEMO 1
i+ CAN Interface List e beniszt ‘
#- RTH Devices List REscaphen
=1 RTM Device Connect CAM Channel Kuvaser_Leaf_1_1 - | Connzction 0K
CCP Adress =100 1 i
CCP CROAD = 04657 (1639) CAN Haudrate [Baud] 1MBaud - | Parameter 0K

EEE DTO-D =0x7E1 [2017) Data Earimiat Intel -
Serial Number =12 1 1 write
Firmware Yersion = 1.3 CAMN Data Refresh Rate [Hz] 15700

Hardware Yersion = 1.2 | 1

Device Type = ATM-DEMO CAM Bus Load from Device [%_: 421 Data Reading 0K

Port CAN ID = 041F4 (500) CAN Data Refresh Reduction Send 1 of 4 -

Ports, - Bitadress=0 Enable=0 1

Portd, - MaskOn=1 Default=0

PortB - Bitadress=1 Enable=1

PortB - MaskOn=1 Default=1 Channel on Datme Can D Can Otset Result State
1 m K1 100 1 - 99,85 8558
2 M Kz 100 B - 10,00 8554
I K3 100 3z - 99a.51 g559
4 | K4 100 8 - 89,85 B558
5 | M Ks 101 D \dl 99951 6558
6 | KE 101 18 - 4123 8558
7 | K7 101 32 - 49976 8558
8 | Ka 101 48 - 49976 8558

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten.

Die Titelzeile des Hauptfensters zeigt den Namen des aktuell geladenen Konfigurationsfiles an.

Uber die Meniizeile sind alle Funktionen und Dialoge des Programms aufrufbar. Zusitzlich lassen sich
in den unterschiedlichen Bereichen des Hauptfensters tiber die rechte Maustaste Popup Meniis
offnen.

Die Statuszeile zeigt Statusmeldungen bzw. Fehlermeldungen des Programms an.

Baumstruktur
Die Baumstruktur enthélt die Bereiche ,,User Configurations®, ,,CAN Interface List“, ,,RTM Devices
List”, ,,RTM Device Connect”.

User Configurations
Listet alle im Konfigurationsfile vorhandenen Benutzer- Konfigurationen auf.

CAN Interface List
Listet alle beim Start des Programms gefundenen CAN Kanale auf. Die CAN Treiber werden nur
geladen, falls diese auf dem OPC verfiigbar sind

RTM Devices List
Zeigt die Liste der zur Auswahl stehenden Messgeradte Modelle.

RTM Device Connect
Zeigt die Parameter der CCP Verbindung zur RTM Interface Karte und die Hardware Parameter der
RTM Interface Karte, die dort im EEprom gespeichert sind
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Expandieren/Verkleinern der Liste

Durch Anklicken des + Zeichens vor dem Eintrag bzw. durch Doppelklick erscheinen in der Baumliste
die Untereintrage.

Durch Anklicken des - Zeichens vor dem Eintrag werden die Untereintrage verborgen.

Markierung

Durch Anklicken eines Eintrags wird dieser markiert. Das Anklicken einer Benutzer Konfiguration
bzw. eines Untereintrags dazu setzt diese Benutzer Konfiguration als Aktive Konfiguration.

Die Parameter des Gerates und die Parameter der Messkandle erscheinen daraufhin in den beiden
Tabellen.

Tabelle der Messgerite Einstellungen
Die obere Tabelle zeigt die allgemeinen Einstellungen des aktiven Messgerats.

Tabelle der Messkanal Einstellungen
Die untere Tabelle zeigt die Parameter und Messwerte aller Messkanale des aktiven Messgerats.
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Versionsinfo
Die Anzeige der aktuellen Version des RTMCANCONFIG Programmes, der geladenen Treiber, der
Copyright-Meldung und der Lizenz Information erfolgt in der Info-Box.

Aufruf Gber die Mentzeile unter ,Hilfe / Info tber RTMCANCONFIG*.

xl
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Benutzer Verzeichnis

Das Programm verwendet ein Benutzer Verzeichnis. In diesem Verzeichnis werden die
Programmeinstellungen, das Reportfile und die Konfigurationsfiles gespeichert. Der Pfad fir das
Benutzer Verzeichnis wird in der Registry gespeichert.

HKEY_CURRENT_USER\Software\PMSLTD\RTMCANCONFIG

& Registrierungs-Editor

Datei Bearbeiten Ansicht Favoriten  ?
{2 Opera Software | MName Typ Wert
=8 ESLTD ; [ab] (standard) REG_SZ {Wert nicht gesetzt)
= RimCanfig m
: UserPath REG_SZ C:\templytm
- [ Recent File List El
=
38 [:I Serdaq2010 [E:
: 2] Tempviewer
-3 PMSLTD_Tempviewer
-7 Polices M
< T | | >
Arbeiteplatz\HKEY CURRENT USER \Software\PMSLTD\RImConfig\Settings

Beim ersten Programmestart wird das Benutzer-Verzeichnis abgefragt, es kann spater jederzeit Gber
den Menlpunkt , Einstellungen/Benutzer Verzeichnis” gedndert werden.
Das aktuell gesetzte Benutzer-Verzeichnis wird im Dialog Programm Optionen angezeigt.

Benutzer Verzeichnis auswahlen... E|E|

TempWiewer

Critemplytm |

- implabmfc

&-15) Kopie (2) von t8
-7 Kopie (2) von T16
&-15) Kopie (3) von t8
-7 Kopie (3) von T16
-7 Kopie (4) von T16
i[5 Kopie von t8
&l-17) Kopie von T18
-7 nokia

R=] | v

N

[

[: oK _] [ Abbrechen
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Report File

Das Reportfile enthalt Meldungen des Programms und wird im Textmodus geschrieben. Es kann mit
jedem Editor aufgerufen werden.

Zu den Meldungen gehoren Start und Stop des Programms und Fehlermeldungen. Alle Eintrage
werden mit aktueller Uhrzeit und Datum versehen. Fehlermeldungen werden mit dem Namen des
Quellfiles und der Code-Zeile gespeichert

Beispiel:
Programm Start Zeit: 15.04.2010-09:09
Programm Stop Zeit: 15.04.2010-09:11

B RtmConfig.LOG - Editor
Datei Bearbeiten Format Ansicht 7

Programm Start - RIMCONFIG - ver. 1.1 - Rev. 1 (27.11.2010) - zeit: 28.11.2010-11:12
Programm Stop

Reportfile 6ffnen
Uber das Menii Hilfe / Reportfile 6ffnen wird das Reportfile im Windows Editor (Notepad.Exe)
geoffnet.

.I.-.|iIIF|.e-tII'|emen

Info Ober REmConfig, ..

Reportfile anzeigen
Reportfile Lischen

Manual anzeigen

Reportfile I6schen
Uber das Menii ,Hilfe / Reportfile Ischen” wird das Reportfile geldscht.
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Benutzer Konfiguration

Neue Benutzer Konfiguration anlegen

Um eine neue Benutzer-Konfiguration zu definieren, wird im Pulldown Meni der Baumstruktur der
Menpunkt ,,Neue Benutzer-Konfiguration erstellen” angeklickt. (Zum Aktivieren des Pulldown
Mens wird mit der rechten Maustaste innerhalb der Baumstruktur geklickt).

Benutzer-Konfiguration hinzufigen

Aktuelle Benutzer-Konfiguration [&schen
alle Benutzer-Konfigurationen laschen

Dann erscheint der Dialog mit der Liste der verfligbaren Messgerate-Modelle.

Hardware Hinzufiigen

Werfiigbare Hardware

Cancel

Lenkrad_<2
DEMO_ W1

Das markierte Modell wird bei OK (ibernommen und das gewahlte Modell wird als neue Benutzer-
Konfiguration im Baum eingefligt. Die Position des neuen Eintrags erfolgt hinter dem letzten Eintrag.

o rtm_demo.cfg - RtmConfig
Datei  Bearbeiten Ansicht  Einsteliung

Ded i 8|2

=1 Mebgerate

EE ['E RO

¢ [# Lenkrad_ 21
- CAN Kandle

) Werfligbare Gerate
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Gerate Einstellungen setzen

Die aus dem Gerate Modell erzeugte Benutzer-Konfiguration enthalt noch keinen Namen fiir den
CAN Kanal. Weiterhin sind Standard-Werte fiir die CAN Baudrate, die CCP Adresse, etc. gesetzt
worden, die an die aktuelle Hardware angepasst werden miissen.

Gerate Kanal Parameter setzen
Gleiches gilt fiir die Messkanale der neuen Benutzer-Konfiguration. Hier miissen die CAN Identifier
und CAN Ofset Werte gesetzt werden.

Benutzer Konfiguration dndern

Zur Eingabe neuer Werte wird der Tabellen-Eintrag markiert und der Editor-Modus per Doppelklick
auf die zu dndernde Zelle, per direkter Eingabe eines Zeichens oder liber die F2-Taste aktiviert.

Bei den Zellen mit Auswahllisten wird (iber den Pfeil die Auswabhlliste ausgeklappt und per Maus
oder Pfeiltaste die Markierung neu gesetzt. Der neue Eintrag wird durch Loslassen der Maustaste
bzw. mit der Return-Taste Glbernommen.

Der Editor-Modus kann jederzeit tiber die ESC-Taste, durch Anklicken eines anderen Tabellenbereichs
oder Uber die Return-Taste verlassen werden. (Mit der ESC-Taste wird die Eingabe verworfen)

Messgerite Verbindung starten

Mit dem ,,Connect” Button wird die Verbindung zur RTM Hardware (iber den CAN Bus hergestellt.
Dabei wird der in der aktiven Konfiguration definierte CAN-Kanal gestartet, danach erfolgt die
Kommunikation zur RTM Hardware (iber die voreingestellte CCP Adresse.

Der Status der Verbindung wird unterhalb des ,, Connect” Button angezeigt. Falls die Verbindung
erfolgt ist, werden die Konfiguration des RTM Gerats und die aktive Konfiguration des Programms
verglichen und das Ergebnis angezeigt.

Bei bestehender Verbindung wird im 10-Sekunden Intervall der Status der RTM Hardware gelesen
und mit der aktiven Konfiguration des Programms verglichen.

Messgerite Verbindung trennen
Bei Wechsel der aktiven Konfiguration wird automatisch die Verbindung und damit auch der CAN-
Kanal getrennt.
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Programm Optionen

Programm Optionen

I~ Messwert Anzeige -
Format JSkaIiert hd Kommastellen fiir Skalisnng ]2 Messdaten Fehlenwert ]U Cannal

~ Files Werzeichrizze -

IMI-File wor Schreiben loschen v

Benutzer Yerzeichnis |E:\temp'\rtm

File fur Programm Optionen ]E:'\temp'\rtm\ﬂ tmConfig. OPT

Repart File |C:itempttmiRitnContio LOG

tadell File |E:\temp\rtmconfig\Config\rtmconfig_devic:es. ini

Programm Yersion: RTMCOMFIG -Wer 1.7 - Few. 1 (29.11.2010) Bildschirmn Auflazung [BrH]: 1920 = 1200

In der 1. Gruppe unter Messwertdarstellung Das Feld Messwert Anzeige / Format wahlt eine
Darstellung fiir die Werte in der Messkanal Tabelle.
Einstellbar sind:

Skaliert Anzeige als Gleitkommazahl im Messbereich
Rohdaten Dezimal Ganzzahlige Darstellung der Digitalen Werte des Kanals
Rohdaten Hexadezimal Ganzzahlige Darstellung der Digitalen Werte des Kanals, im Hex Format

Das Feld Messwert Anzeige / Kommastellen gibt die Anzahl der Nachkommastellen fir die
Darstellung als Gleitkommazahl an.

Das Feld Messwert Anzeige / Fehlerwert gibt den Anzeige Wert bei einem Datenfehler an

Die Optionen werden bei Programmende automatisch im Benutzer Verzeichnis im File
,RTMCANCONFIG.OPT“ gespeichert.

Im unteren Bereich des Fensters erscheinen die aktuelle Programm-Version und die Bildschirm-
Auflésung.
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Dialog Service

Dialog zum Einstallen von Hardware Definitionen. Die Werte werden mit ,Write Eeprom*“ zur

Hardware tbertragen und in das EEPROM geschrieben. Bei Power On der RTM Interface Hardware
werden die Werte automatisch aus dem Eeprom geladen.

Aufuf Gber den Menipunkt ,,Device / Device Service”

B rtm_demo.cfg - RtmConfig

File  Wiew Options QeENHEN Help

O = q'_' 41 Audto Numerate CAN ID
Yrike CAl-db Fils

=1~ User Configuratid
28 DEMO W1

Device Service

: _ wza

[+ CAM Interface LI Task Lisk = EV!

#-ATM Devices Lik pager MinfMax Channels et

=+ RTH Device Corw CAMNCh

CCP Adress =100
Dialog Device Service

Service Functions
Firrnare Version |-| 2
Hardware Yerzion |-| 5
Seral Mo |-| 2
Device Typ IRTM-DEMO
Lazt Eeprom Program. |‘I 7 12E|‘| |
CCP - Adress 1100
CCP - CRO [Dez) |'I £39
CCP-DT0 (Dez) 207
Fort &+8 CAM Adress |5|:||:|
[~ Port A -Port B

Bitadress[0..63] 1] Bitadresz[0..E3]
Dlefault [ Dretalt
Enable I Enable
Maszk OM 11 taszk ON

K

Ok

Cancel

Drefault

Wrike B prom

Tﬁﬂj
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Achtung! Anderungen an der CCP Adresse, der CCP CRO oder DTO Parameter kann bewirken, dass

die RTM Interface Karte nicht mehr zu erreichen ist.

In diesem Fall kann die RTM Interface Karte (iber den Jumper auf Defaulteinstellungen zuriickgesetzt

werden:

Power Off, Jumper setzen, Power On
Warten, bis Led blinkt

Power Off, Jumper entfernen, Power On

Bedeutung der Parameter

Readonly:

Firmware Version Aktuelle Version der Software auf dem RTM Interface
Hardware Version Aktuelle Hardware Version des RTM Interface

Last Eeprom Program. Datum der letzten Programmierung

Anderbar:

Serial No Eindeutige Seriennummer der RTM Interface Karte

Device Typ Hardware Modell File

CCP-Adress CCP Seriennummer der RTM Interface Karte

CCP-CRO CAN ID fiir CCP Protokoll zum Senden vom PC zur RTM Interface Karte
CCP-DTO CAN ID fiir CCP Protokoll zum Empfang von der RTM Interface Karte zum PC
Port A+B Adress CAN ID fiir die Aktivierung der beiden Ports auf der RTM Interface Karte

PortA, PortB

Bitadress Bit Index flr Port Aktivierung. Der Wert dieses Bits steuert den Status des
Ports. Aus=0V, Ein=3,3V

Default Startwert flr den Port. 0=0V 1=3,3V

Enable Falls 1, wird Port gesteuert, sonst keine Aktion

MaskOn Maske fir Port Ein. Falls Bit=Maske, wird Port auf Ein gesetzt

Bedeutung der Kommando Buttons

Default
Write Eeprom

Setzt Default Werte
Aktuelle Werte werden an die RTM Hardware per CCP gesendet.
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Anhang
Dokumentation der Signalliste

Das RTM CAN Interface bildet die CAN Schnittstelle zwischen dem Steuergerat eines RTM Telemetrie
Lenkrads und dem PC . Die Messdaten des RTM Telemetrie Lenkrads werden damit auf dem CAN Bus
Ubertragen.

Das Programm RTMCONFIG definiert welche Messkanéle Ubertragen werden und weist den
Messkanalen die CAN Adresse, den Offset innerhalb einer CAN Message und das Datenformat zu.

Zur Konfiguration muss das passende Hardware Modell aus einer Liste ausgewahlt werden, die
verfligbaren Hardware Modelle sind in der Datei rtmconfig_devices.ini zusammengefasst.

Die RTM Lenkrad Hardware wird beschrieben (iber die Rahmengrolle, die Gruppengrofe und die
Gruppen Wiederholungen.

Rahmengroéfde = Framesize

Die Messdaten werden vom Steuergerat in Paketen (Frames) Gbertragen, als Parallele Signale mit 16
Datenleitungen, 5 Adressleitungen und Steuerleitungen. Die Pakete enthalten 32 Datenworte.

Jedes Paket wird liber einen Framepuls eingeleitet, Jedes Datenwort wird tiber einen Wortpuls
eingeleitet.

Gruppengroéfde = Groupsize
Die Datenpakete entsprechen den Messkanalen. Dabei werden in einem Paket mehrere Messzyklen
nacheinender lbetragen. Die GruppengroRe entspricht der Kanalzahl eines Messzyklus.

Gruppen Wiederholungen = GroupRepeat

Der Wert fiir die ,,Gruppen Wiederholungen” entspricht der Anzahl der Messzyklen, die in einem
Paket (Frame) Gbertragen werden. Beispielsweise werden 4 Messzyklen mit je 8 Kanalen in einem
Paket libertragen

Die zur Verfliigung stehenden Messkanale sind als Signale bezeichnet. Die Anzahl wird tGber
»NumSignals” definiert, die einzelnen Signale werden durchnumeriert und erhalten die Endung ,,_x“,
mit x von 1..N

Zu jedem Signal werden diese Parameter definiert:

Name des Signals, zB. ,Moment 100Nm*“

Einheit des Signals, zB ,,Nm*“

Untere Messbereichs Grenze, zB. ,-100.0“

Obere Messbereichs Grenze, zB. ,+100.0“

Kanalmodus, 1= Normal, 2=Hochauflésend, siehe unten

Bitanzahl des Kanals, zB 16 fiir 16 Bit Daten

Adresse des Kanals in der Gruppe, beginnend bei 0 fiir den 1.Kanal

Zusatzlich werden vom Benutzer veranderliche Parameter verwendet:

CAN Adresse, CAN 11 Bit Identifier

CAN Ofset 0..63
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Enable O=aus, 1=ein

Erkldarung:

Messbereich:

Die Daten werden auf dem CAN Bus als Ganzzahliger 2-Byte Wert (ibertragen, der Messbereich
entspricht dem Zahlenbereich von 0..65535, im Beispiel entspricht 0 dem Wert -100.0, 65535
entspricht +100.0

Kanalmodus

Flr Messkanale mit hoherer Auflosung werden 2 Datenworte hintereinander gesendet. Das erste
Datenwort bildet den hoherwertigen Anteil, das zweite Datenwort bildet den niederwertigeren
Anteil. Fiir die Ubertragung werden beide Datenworte aneinandergehingt.

Dazu wird der erste Kanal im Kanalmodus=1 betrieben, der zweite Kanal im Kanalmodus=2 (Siehe
Beispiel unten, Kanal 3 und 4)

Adresse des Kanals

Die Reihenfolge der Messkanile in einem Messzyklus (Gruppe) ist fest definiert. Uber die
Adressangabe 0..N kann zu jedem Signal definiert werden, welcher Messkanal aus dem Datenpaket
zugeordnet wird.

Die Zuordnung gilt dann gemeinsam fiir alle Gruppen Wiederholungen im Paket, d.h. werden
mehrere Messzyklen in einem Rahmen (ibertragen, wiederholt sich die Adresszuordnung der
Messkandle.
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Auszug aus Datei ,rtmconfig_devices.ini“

[SYSTEM]
NumDevices =11

[DEVICE_1]

Name =Z1-1

NumSignals =6

Desc=Lenkrad

FrameSize=32

GroupSize=10

GroupRepeat=3

Signal_1 =Moment 100Nm,Nm , -100.000000, 100.000000, 1, 16, 0
Signal_2 =Moment 10Nm, Nm , -10.000000, 10.000000, 1, 16, 1

Signal_3 =Winkel 1000°, °, -1000.000000, 1000.000000, 1, 16, 2

Signal_4 =Winkel Lo 4Bit, -, 0.000000, 15.000000, 2, 16, 3

Signal_5 =Geschwindigkeit 1000°/s, °/s , -1000.000000, 1000.000000, 1, 16, 4
Signal_6 =Geschwindigkeit 500°/s, °/s , -500.000000, 500.000000, 1, 16, 5

Software Definitionen:
SetName, SetUnit, SetRangeMin, SetRangeMax, SetFormat, SetDatalength, SetAdress

SetName: szName(20)

SetUnit: szPhysUnit (20)
SetRangeMin: dRangeMin (float)
SetRangeMax: dRangeMax (float)
SetFormat : usFormat (word)
SetDatalength: usDatalLength (word)
SetAdress: usAdress (word)
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