Tiny-CAN

(Ubersicht Tiny-CAN Hard & Software, Installationsanweisung)

Version: 4.5 vom 23.07.2020

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
Fuchséd 4 D-94149 KéRlarn www.mhs-elektronik.de 1/18



Inhaltsverzeichnis

1. Ubersicht TiNy=-CAN HArAWAE..............cceveueeeeeeeeeeeeeeee e et eeeaesaen e eeean e e 3
1.1 Funktionen und Leistungsmerkmale im UberblicK............cc.ooveeeiiioeeeeieeee e, 5
1.2 Erlauterungen Leistungsmerkmale der Tiny-CAN Hardware............ccccccevvvvviiiiiininnnns 6

P2 1153 =1 1 =1 (o ) o 1P 7
2.1, Treiber INStallatioN...........ueieiieeeeeeeeeeeee e e e e e e e e e e e aaeeane 8

120t 0 O VAT T g o [ R 8
N B N 101U ) PP 8

K T Y O A . P PUSOUUUURS 9

o T 1Y o= [ Yo - TP EERPPR 10
4.1 TiNY-CAN MONITOT. ... .uuuiiiuiiiiiiiiiiitieteie et e e asaaasaas s s asaa e eeessessaaaaeeeeeesssanns 10
A 07 N (oo Lo | PP 10

5. Applikationsbeispiele: J1939, OBD-I1, 10T .....coooi i 11
5.1 OBD Display — Fahrzeuginformationen mit dem Rasperry Pl/Linux anzeigen.......... 11
5.2 J1939 Display — Betriebsdaten von Blockheizkraftwerken online und lokal
YT E= 1 LS 1=T =1 o SRS 11

6. Applikationsentwicklung mit der Tiny-CAN APL........oooomiiiiieeeeee e 11
6.1 Unterstutzte Sprachen, Umgebungen............oooiiiiiiiiiiiiiii e 12

7. THIrd Party TOOIS......euueii ettt e e e e e e e e e e e e e e e aaa s 15

B LMK S . ettt e e e e e e e e —— e e e e e e e e e ——————aaaaeaaaaaaaaaaaaaaaaes 18

S B F= 0] €57 T [U] o [T o PR 18

Die im Handbuch verwendeten Bezeichnungen flr Erzeugnisse, die zugleich ein
eingetragenes Warenzeichen darstellen, wurden nicht besonders gekennzeichnet. Das
Fehlen der ® Markierung ist demzufolge nicht gleichbedeutend mit der Tatsache, dass die
Bezeichnung als freier Warenname gilt, auf eventuell vorliegende Patente oder einen
Gebrauchsmusterschutz geschlossen werden kann. Es sei ausdricklich darauf verwiesen,
dal} die Firma MHS-Elektronik GmbH & Co. KG weder eine Garantie noch die juristische
Verantwortung oder irgendeine Haftung fur Folgeschaden Gbernimmt, die auf den Inhalt
dieses Handbuches zurlckzufuhren sind, auch dann nicht, wenn es sich um inhaltliche
Fehler des Handbuches handelt.

Bei Programmen und Software sind die entsprechenden Lizenzvereinbarungen zu
beachten.

© Copyright 2008 — 2020 MHS-Elektronik GmbH & Co. KG, D-94149 KoRlarn

Alle Rechte vorbehalten. Kein Teil dieses Handbuches darf in irgendeiner Form ohne
schriftliche Genehmigung der Firma MHS-Elektronik GmbH & Co. KG unter Einsatz
entsprechender Systeme reproduziert, verarbeitet, vervielfaltigt werden.

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
Fuchsdd 4 D-94149 KoéRlarn www.mhs-elektronik.de 2/18



1. Ubersicht Tiny-CAN Hardware

Tiny-CAN I-XL (Ver. 2)

Low Cost CAN-USB-Adapter, ohne Gehause und galvanische
Trennung. Aufgrund des geringen Stromverbrauchs und der
geringen Abmessungen (54 x 30 x 15 mm) besonders gut in
Verbindung mit dem ,Raspberry PI* geeignet.

Das Modul unterstiitzt den ,Silent-Modus“ sowie ,Transmit
Message Request” (Bestatigung versendeter CAN-Nachrichten).

Tiny-CAN I-XL Embedded (Ver. 2)

Low Cost Embedded CAN-USB-Adapter, zur Integration in
kundenspezifische Hardware ohne galvanische Trennung.

Die Hardware entspricht exakt dem Tiny-CAN I-XL nur ohne USB
und Sub-D Stecker. In der ,B“ Variante sind auch die LEDs nicht
bestlickt. Fir die Kontaktierung stehen 2 Stiftleisten im Raster
2,54mm zur verfiigung.

Tiny-CAN II-XL (Ver. 2)

Standard Industrie CAN-USB-Adapter mit galvanischer Trennung.
Der Adapter fir normale Anforderungen mit hervorragendem Preis
Leistungsverhaltnis.

Das Modul unterstitzt den ,Silent-Modus“ sowie den ,Transmit
Message Request” (Bestatigung versendeter CAN-Nachrichten).

Tiny-CAN IV-XL (Ver. 2)

CAN-USB-Adapter der speziell fur hdchste Anforderungen ent-
wickelt wurde. Kein Datenverlust bei 100% Buslast (1 MBit/s),
keine Fehler auf dem CAN Bus beim abziehen des USB-Kabels,
Uberwachung des Mikrocontrollers durch einen Hardware-Watch-
dog, galvanische Trennung, weiter Versorgungsspannungsbereich
von 4 bis 6 V. Versorgung des CAN Line-Treibers von 5 V bei nur
4V am USB-Bus.

Das Modul unterstutzt ,Silent-Modus®, ,Transmit Message
Request® (Bestatigung versendeter CAN-Nachrichten), ,Automatic
Retransmission disable“ und Hardware Time-Stamps mit 0,1ms
Aufldsung.

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
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Tiny-CAN LS

CAN-USB-Adapter fir Lowspeed-CAN mit galvanischer Trennung,
CAN-Line Treiber TJA1055T (ISO 11898-3), maximale Ubertra-
gungsgeschwindigkeit 125 kBit/s.

Das Modul unterstitzt ,Silent-Modus®, ,Transmit Message
Request* (Bestatigung versendeter CAN-Nachrichten), ,Automatic
Retransmission disable“ und Hardware Time-Stamps mit 0,1ms
Auflosung.

Tiny-CAN M2

. CAN-USB-Modul, speziell fir den Embedded Bereich entwickelt,

als Aufsteckmodul fiir die Integration in kundenspezifischer
Hardware.  Kundenspezifische = Firmware-Anpassungen sind
moglich, zahlreiche nicht genutzte 1/0Os (Digital, SPI, 12C) stehen
zur Verfligung. Als besonderes Leistungsmerkmale unterstiitzt das
Modul den ,Silent-Modus* sowie den ,Transmit Message Request*
(Bestatigung versendeter CAN-Nachrichten).

CAN-RS232-Modul, speziell fir den Embedded Bereich entwickelt,
als Aufsteckmodul fiir die Integration in kundenspezifischer
Hardware. Es stehen 2 Schnittstellen zur Verfiigung, eine mit TTL
Pegel (5V) und eine mit RS232 Pegel (12V). Die Baudrate der
RS232 Schnittstelle lasst sich tber Lot-Jumper konfigurieren. 2
LEDs zeigen den Status des Moduls an. Kundenspezifische
Firmware-Anpassungen sind mdglich, zahlreiche nicht genutzte
I/0Os (Digital, SPI, 12C) stehen zur Verfigung. Als besonderes
Leistungsmerkmal unterstutzt das Modul den ,Silent-Modus® sowie
den ,Transmit Message Request® (Bestatigung versendeter CAN-
Nachrichten).

Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
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1.1 Funktionen und Leistungsmerkmale im Uberblick

Cypress MB9BF524KPMC

(32-Bit/48MHz, 256 kB Flash, 32 kB RAM)

Tiny-CAN I-XL (Ver. 2) Tiny-CAN(:I-XLZEmbedded Tiny-CAN II-XL (Ver. 2) Tiny-CAN IV-XL (Ver. 2) Tiny-CAN LS Tiny-CAN M2 Tiny-CAN M232
er.
PC Interface usB RS232
Spannungsversorgung USB, max. 90 mA USB, max. 90 mA USB, max. 150 mA USB, rzaxésoo mA USB, max. 150 mA 5V, ca. 26mA 5V, ca. 36mA
4 Status LEDs: Power/USB, v v v v v v v
Error, CAN-Rx, CAN-Tx
CAN Interface High Speed (ISO 11898-2) Treiber: PCA82C251T High Speed (ISO 11898-2) Lowspeed (ISO 11898-3) CAN ,Line-Treiber* nicht auf der Leiterplatte
Treiber: SN65HVD255D Treiber: TJA1055T
CAN-Anschluss 9-pol. Sub-D-Stecker - 9-pol. Sub-D-Stecker entsprechend CiA-DS102-1 - -
entsprechend CiA-DS102-1
Ubertragungsraten 10 kBit/s — 1 MBit/s 10 kBit/s — 125 kBit/s 10 kBit/s — 1 MBit/s
Benutzerdefinierte CAN v v v v v v v
Ubertragungsraten méglich
CAN-Spezifikation 2.0A (11-Bit ID) und 2.0B (29-Bit ID)
GroBe Empfangs-FIFO 900 384
GréBe Sende-FIFO 72
Hardware Filter 4 8
Intervall Puffer 4 8 4
Firmware Update iiber PC v v v v v v v
moglich
Galvanische Trennung x x v v v - -
Silent Mode v v v v v v v
Tr it Message Request v v v v v v v
Automatic Retr x x x v v x x
disable
Gehiuse x x v v v x x
Hardware Timestamp v v v v v v x
Auflésung: 0,1ms Auflosung: 0,1ms Auflésung: 0,1ms Auflosung: 0,1ms Auflosung: 0,1ms Auflosung: 0,1ms
CAN Safe x x x v x - -
Maximale Buslast ca. 50% 100% ca. 50% ca. 10%
USB-Suspend-Mode x x v v v - -
Watchdog v v v v v v v
Software-Watchdog Software-Watchdog Software-Watchdog Hardware-Watchdog Software-Watchdog Software-Watchdog Software-Watchdog
Prozessor Cypress MB9BF524LPMC Cypress MB96F356RS

(32-Bit/48MHz, 256 kB Flash,
32 kB RAM)

(16-Bit/24MHz, 288 kB Flash,
12 kB RAM)

USB-Controller

FTDI FT230XS

| FTDI FT2232HL

FTDI FT230XS

Zertifizierung CE
Software Tiny-CAN API & SLCAN API | Tiny-CAN API
Betriebssysteme Windows (ab XP), Apple (OS X), Linux

MHS5
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1.2 Erlduterungen Leistungsmerkmale der Tiny-CAN Hardware

Hardware Filter

Je nach Hardware ist eine bestimmte Anzahl von Filtern vorhanden. Mit diesen Filtern ist es
maoglich, ein hohes Datenaufkommen auf dem USB-Bus zu reduzieren. Eine gefilterte Nachricht
wird in einem dazugehdrigen Puffer gespeichert. Dieser Puffer wird immer wieder Uberschrieben.
Alle Daten, die nicht gefiltert wurden, gelangen in das ,RxD-FIFO* des Moduls.

RxD Puffer 1

RxD Puffer 2

RxD Puffer ...

RxD Puffer n

RxD Fifo

Intervall Puffer

RERIE Je nach Hardware ist eine bestimmte Anzahl von TxD-Puffern mit Intervalltimern vorhanden.
Diese ermdglichen das Versenden zyklischer Nachrichten in Echtzeit. Der normale Versand von
TXD Puffer & CAN Nachrichten erfolgt Gber das , TxD-FIFO® des Moduls.

Timer 2

TxD Puffer &
Timer ...

TxD Puffer &
Timer n

TxD FIFO v—}‘

Silent Mode

Zusatzlich zu den Funktionen ,,CAN Start“ und ,CAN Stop* steht der Silent Mode zur Verfiigung.

Der CAN-Controller ist nur passiv am Bus, empfangene CAN Nachrichten werden nicht mit einem ACK quittiert. Bei
Fehlern werden aktiv keine ,Error Frames" gesendet. Das Senden von CAN-Nachrichten ist nicht méglich. Der ,Silent
Mode* wird verwendet, um einen CAN-Bus abzuhorchen, ohne diesen zu beeinflussen.

Transmit Message Request

Erfolgreich gesendete CAN Nachrichten werden in das Empfangs-FIFO zuriickgeschrieben, um den Versand der
Nachrichten zu bestatigen. Die Nachrichten werden durch das TxD Flag gekennzeichnet. Die Funktion kann via Software
aktiviert/deaktiviert werden.

Automatic Retransmission disable
Das automatische wiederholte Versenden von CAN Nachrichten bei Fehlern wird unterbunden. Die Funktion kann via
Software aktiviert/deaktiviert werden.

Hardware Timestamp
Ein Hardware Timestamp wird in der Hardware erstellt und beim Empfang bzw. dem erfolgreichen Versenden einer CAN
Nachricht an der entsprechenden Stelle eingefugt.

CAN Safe
Vermeidet Fehler auf dem CAN Bus beim Abstecken des USB-Kabels oder Ausschalten des Computers

Maximale Buslast
Bei 1 MBit/s, Standart Frames mit 8 Byte Datenlange, alle Hardware Filter aus

USB-Suspend-Mode
Reduzierung des Stromverbrauchs im Standby-Modus. Die Elektronik des Moduls wird zum gré3ten Teil spannungslos
geschaltet, ein Empfang oder Senden von CAN Nachrichten ist dann nicht mdglich.

Watchdog
Uberwachung des Prozessors

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
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2. Installation

Die Datei , TinyCan_xxx.exe” fur Windows oder ,tiny_can_xxx.tar.gz" fir Linux von http://www.mhs-elektronik.de
downloaden und entpacken, bzw. installieren.

Verzeichnisse
.../tiny_can/...

b Fuibriver

|— TCanCheck.exe

I  uinst.exe
I CANcool
- TcanProg
- doku

- TCanCheck.ini

I TinyCan.pdf

I tiny_canixl_manual.pdf

I tiny_canixl_v2_manual.pdf

I tiny_canixl_embedded_manual.pdf
I tiny_canixl_embedded_v2_manual.pdf
I tiny_can2xl_manual.pdf

- tiny_can2x|_v2_manual.pdf
I tiny_can4xl_manual.pdf

I tiny_can4xl_v2_manual.pdf
- tiny_can_Is_manual.pdf

I tiny_can_m1_manual.pdf

I tiny_can_m2_manual.pdf

I tiny_can_m232_manual.pdf
I can_monitor.pdf

I canlcd1_manual.pdf

I canled1_v2_manual.pdf

I canlcd2_manual.pdf

I canlcd3_manual.pdf

- CanlLcdQuickStart.pdf
- can_api
- dev
I TinyCanAPI.pdf
- lib
- static
- C
- can_monitor
I python
- c-sharp
- vb6
F vb2013
- Delphi
labview
- ProfiLab
F  bin
F etc
- share
- Lib
- BitCalc

2Systemtreiber fur den USB Chip

2TCanCheck Utiliti — Uberpriift die korrekte Installation, die Kommunikation zur Hardware und
deren Firmware Version

2Konfigurationsdatei fir TCanCheck
2Paket Uninstaller

2CAN Bus Monitor - CANcool
2Tiny-CAN Firmware Update Utility

Dieses Dokument

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN [-XL Adapter

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN I[-XL Adapter (Hardware Version 2)
Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN [-XL Embedded Adapter

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN [-XL Embedded Adapter (Hardware Version 2)
Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN II-XL Adapter

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN [I-XL Adapter (Hardware Version 2)
Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN |V-XL Adapter

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN IV-XL Adapter (Hardware Version 2)
Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN LS Adapter (Lowspeed-CAN)
Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN M1 Modul

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN M2 Modul

Hardware und Service Manual zum Tiny-CAN M232 Modul

Tiny-CAN-Monitor Handbuch, Installation und Benutzung

CAN-LCD 1

CAN-LCD 1 (Ver. 2.1)

CAN-LCD 2

CAN-LCD 3

CAN-LCD Quick Start Manual (Programmierung / Verdrahtung)

Tiny-CAN API — Treiber DLL/Lib

Dokumentation der Tiny-CAN API

Interface der Tiny-CAN APl in C/C++

Interface der Tiny-CAN API DLL zum statischen linken
Beispielprogramme fiir C

Die Quellen von Tiny-CAN-Monitor

Interface der Tiny-CAN API fiir Python

2Interface der Tiny-CAN API fiir C-Sharp, inkl. Beispiele
2Interface der Tiny-CAN AP fiir Visual-Basic Version 6.0
2Interface der Tiny-CAN API fiir Visual-Basic 2013
2Interface der Tiny-CAN AP fiir Delphi als Komponente, inkl. Beispiele
Interface der Tiny-CAN AP fiir LabView, inkl. Beispiele
2ProfiLab CAN Plugin und Beispiele

Tiny-CAN-Monitor Executeble / GTK+

2GTK+

2GTK+

2GTK+

2CAN-Bus Bit-Timing Calculator

"Nur in der Linux Version; 2 Nur in der Windows Version

MHS

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG

Fuchséd 4 D-94149 KéRlarn
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2.1. Treiber Installation

Alle Tiny-CAN Adapter und Module verwenden als USB-Controller einen USB zu RS232 Konverter von FTDI
(http://www.ftdichip.com). Auf allen Betriebssystemen wird der Treiber des Herstellers, bzw. der im System enthaltene
Treiber verwendet. Die , Tiny-CAN API“ wird Gber eine ,DLL" bzw. ,Shared-Library” abgebildet.

2.1.1. Windows

Unter Windows wird der ,D2XX" Treiber von FTDI verwendet.
Dieser Treiber ist im Software-Paket enthalten und wird tber
das Tool ,Tiny-Can Check* automatisch installiert.

,1iny-CAN Check" tberprift die Installation und Versionen
des FTDI und Tiny-CAN API Treibers.

Angeschlossene ,Tiny-CANs*“ werden ebenfalls tUberpruft und
wenn erforderlich wird ein Firmware-Update angeboten.

Hardware Serien-Mr. Firmware  Bemerkung Aklion
TIMY-CAM 1L 01000001 1.63 Firmveare weraltet, akiuelle Yersion: 1.65 Update

Durch einen Klick auf ,Update” wird die Firmware ersetzt.

Fir den Fall dass auf dem Modul eine Alternative Firmware
installiert ist, bietet ,Tiny-CAN Check" an diese zu ersetzen,
auch ein misslungenes Update wird von ,Tiny-CAN Check"
repariert.

%, Tiny-CAN Check =

v

V

1

v

Suchpfad zur Treiber API fmhstcan dl] in der Registrienungsdatenbark singetragen

Die Treiber AP| {mhstcan dll ist in der neusten Version
Installierte API Treiber Version (mhstcan di): 4.2.1.0

FTDI System-Treiber st in der neusten Version installiert
System-Treiber Version fidibus sys): 2.8.30
D2XX DLL Version ftd2ecdl): 32.7.0

Liste angeschlossener Tiny-CAN Module

Hardware Serien-Nr. Fimware  Bemerkung
Tiny-CAM XL 01000001 155 Fimware auf aktuellen Stand

Ic] by MHS Elek ik GmbH & Co. KG _www.mh: ik.de

Das Installationsprogramm legt folgende Eintrage in der Windows-Registrierungsdatenbank an, welche fur den Betrieb

der Software erforderlich sind.

Schlissel Name | Wert <Beschreibung>
HKEY_LOCAL_MACHINE\Software\Tiny-CAN\API PATH | <Pfad in dem sich die Tiny-CAN API Treiber DLLs
(mhstcan.dll, ...) befinden>
HKEY_LOCAL_MACHINE\Software\Tiny-CAN\PROFILAB\LIZENZ PATH | <Pfad in dem sich das Lizenz File fiir den ProfiLab
Plugin befindet>
HKEY_LOCAL_MACHINE\Software\Tiny-CAN\FIRMWARE-UPDATE | PATH | <Pfad in dem sich das Firmware-Update-Tool befindet>

2.1.2. Linux

Unter Linux ist keine Installation eines Kernel Treibers notwendig. Das bendtigte Kernel-Modul ,ftdi_sio“ gehort bereits

zum Linux Kernel.

Voraussetzungen fir den Betrieb der Hardware:

Sie bendtigen die entsprechenden Zugriffsrechte. Unter
Ubuntu missen Sie dazu der Gruppe ,dialout* angehdren.

Uber den Desktop einzustellen:

sEinstellungen“ — ,Benutzer und Gruppen® — ,Erweiterte
Einstellungen® — ,Benutzerrechte* — ,Modems verwenden*

markieren.

— Das Paket ,modemmanager” stort den Zugriff auf die Tiny-
CAN Hardware beim anstecken des Devices. Wenn mdglich

sollte dieses Paket deinstalliert werden.

Fuchsdd 4 D-94149 KoéRlarn www.mhs-elektronik.de

Kontaktinformationen | Benutzerrechte | Erweitert

Audiogerate verwenden

v Automatisch auf externe Speicherlaufwerke zugreifen
Bandlaufwerke verwenden

v/ CD-ROM-Laufwerke verwenden
Dateisysteme im User-Space einhangen (FUSE)
Die Virtualisierungslasung VirtualBox verwenden
Diskettenlaufwerke benutzen

v Drucker konfigurieren
Faxe senden und empfangen

W Internet-Verbindungen mit Modem aufbauen

gd Ethernet-Netzwerken verbinden

A Chara filac with tha lanral natunrl
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http://www.ftdichip.com/

Nitzliche Befehle:

Erkannte FTDI Chips auflisten:
> lsusb | grep 0403:
Bus 001 Device 004: ID 0403:6010 Future Technology Devices International, Ltd FT2232C Dual USB-
UART/FIFO IC

Serielle USB Devices anzeigen lassen:
> dmesg | grep ttyUSB
[ 3875.092687] usb 1-2: FTDI USB Serial Device converter now attached to ttyUSBO
[ 3875.093117] usb 1-2: FTDI USB Serial Device converter now attached to ttyUSB1
Es wurden die beiden Devices ,ttyUSBO" und ,ttyUSB1*“ erzeugt. Das Tiny-CAN IV-XL Modul erzeugt 2 Devices.

Geoffnete Serielle USB Devices anzeigen:
> lsof | grep ttyUSBO
can_monitor 2263 klaus 12u CHR 188,0 0t0 143612 /dev/ttyUSBO
Die erste Spalte gibt das Programm, die letzte Spalte das Device aus.
In unserem Beispiel wird das Device ,/dev/ttyUSB0“ von ,can_monitor” benutzt. Wenn ,can_monitor” nicht gestartet ist darf ,Isof* nichts
ausgeben.

3. Tiny-CAN API

Unterschiedliche CAN-Adapter, drei Betriebssysteme, eine Schnittstelle! Die Tiny-CAN APl machts mdglich.

N ATl

CAN Plugin
Tiny-CAN API

Horch
CAN over
TCP/IP

Busmaster 2 n W
A Linux 4 Apple OS X
Tiny-CAN r‘ . Borland
Monitor F Windows Delphi
CANopen
SDK
e CANopen\ | (CANviaUSB CH#IC++
REport Device
Monitor
Visual
Basic

Weitere Informationen zur Tiny-CAN API:
» 1iny-CAN API Referenzhandbuch* (.../tiny_can/dev/TinyCanAPI.pdf).

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
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4. Eigene Tools

4.1 Tiny-CAN Monitor

Tiny-CAN-Monitor, ein CAN-Monitor fir Windows und Linux. Das Programm ist ein GNU - Open Source Projekt und
wurde mit Gtk+ in der Sprache "C" entwickelt.

2 Tiny CAN CEX

Dakei CAMW  Makro Filter Ansicht Opbionen  Hife
& = L] %)
ey Laden  Speichern Besndan Stop | CAMResst | Bnstellungen
Makros Msg.-Type 1d DLC | Data (Hex) Data {ASCIT)
Ping STD 281 5 15 10 01 00 80 ...
Clear Outputs STD 281 5 OA 20 00 02 01 =
STD 123 5 48 41 4C 4C 4F
Set Outputs STD 001 & 11 22 33 44 55 @ Levs
Get Temp, Sensor 1 STD oor 2 &0 0F (O LED 2
Gek Temp, Sensor 2 . LED 3
O Len 4
@ LEDS
Filter Messag O Leps
Index Msg.-Type |1d DLC |Dsta (Hesx) @ weo7
s P%be 0000000 STD 010 @ 10 00 O Oevs
i P 0000001 STD 000 2 75 10
135 150 g8 125 150 75
O 100 200 100 200
RTR EFF  Id: DLC: 1} Daten
O O |x 100 8 v w1l %22 %33 x4t | 01010101 || 01100
3 Message: Fiillstand Pawer
RTR EFF  1d: DLC: 0 Daten 100+ s M
O Oktwoo |14 |3 k75 [eA |ecU eS  |x % " ailhe. -
© Messsge: EFF  Id:00123456 Dlc:5  Daten:48 41 4C 4C 4F| LR 150
0 i :
125 kBitjs | CAN: Ok | RUN | System Online 25 = i
- ~
0 200
0

Installation
Die Installation und Benutzung des Programms sind im Dokument ,, Tiny-CAN Handbuch“
(.../tiny_can/doku/can_monitor.pdf) beschrieben.

4.2 CANcool
Open Source CAN-Bus Analyse- und Simulations-Software
h BEE  Funktionen:

Datel CAN Empfangen Senden Optinen Fenster Hife

s 8 o = Il 7 & & * Dank Multithreading Can-Trace Aufzeichnung ohne
Stop  Loschen | Objliste  Sewp Mange« IntervalOn_ Senden Setup  BusDifResel _Listen Oy Datenverlust

o o * Abspeichern eines CAN Trace in einer Datei

¢ Auflistung von CAN Objekten mit statistischer Auswertung

¢ Aufzeichnung einzelner CAN-Bus Fehler, nur mit dem Tiny-
CAN IV-XL moglich

* Anzeige von CAN-Signalen als Zeigerinstrument,
Digitalanzeige und LEDs

* Filterfunktion: bekannte/unbekannte/alle Nachrichten
anzeigen

¢ Anlegen einer Transmit-Liste, jede Nachricht mit eigenem
Sende-Button

New Laden  Speichem

* Empfang,

48 41 4c ac aF
s 3850 sm 220 7 s1 10.co 40 FF 30 80 .00

(D010 510) (Counc: 541 (Pariod: 500 Min: 500 Max: 338)
B e T Tl J e

o5 16 o 2c 0 36 ¥ 8

00000101 01000110 0000000) 00101100 00000000 0DLLOLLO 00111111 01001000
- X B i - s H

a1y,

S 2
o i,
o E

(TN

[orc [oara )
2z oLa

!

i,

2
n
s

D o bun o] O — * Speichern und Laden der Transmit-Liste aus einer Datei
e e o R O * Auto Transmit via Timer, Trigger Message und RTR
I RTRPacket T~ £t FameFomat | Senskung[Sotisisasest LG [Fizzm [ [T 2 Input Ok Anforderung
[ bl <+ Kopieren empfangener Nachrichten direkt in die Transmit-
Liste
Das Programm wurde objektorientiert in der Sprache Pascal (Delphi 7) A
entwickelt. |T1ma {us] [Frams [ID |pe [para (mEx [pars rascrr
Der Zugriff auf den CAN Adapter basiert auf der Delphi Tiny-CAN EL u L os .
Komponente Uber die Tiny-CAN API. Alle verwendeten Komponenten PP T N
liegen dem Paket als Quellen bei. 26375 ERROR [Error Warn.] Ack Error
94235 ERROR [Exrror Passiw] CRC Error
124485 ETD 1& 4 An 55 0A 0O oo
123388 ETD le <4 AR EE DA 0O Lo
1858563 STD 10 5 64 01 ZC 00 Sh d., .2
Z054E3 STD 10 & 4B 01 ZC 00 Sa K.,.2
24001 ERROL [Exrror Passiv] Stuff Error
MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
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5. Applikationsbeispiele: J1939, OBD-II, loT

5.1 OBD Display — Fahrzeuginformationen mit dem Rasperry Pl/Linux
anzeigen

Uber die OBD-II Schnittstelle werden per CAN-Bus
Messdaten(SID 0x01), Fahrzeuginformationen wie
Fahrgestellnummer (SID 0x09) und der Fehlerspeicher
(Diagnostic Trouble Codes, SID 0x03) abgefragt. Ohne
loT lauft heute gar nichts mehr, die wichtigsten
Fahrzeugdaten werden als HTML5 Seite Uber einen
Apache Webserver bereitgestellt. Fir Apps steht eine
~JSON over TCP/IP“ Schnittstelle zur Verfligung.

OpenXC Enabler= SETTINGS

ECUName
&

c e

OBD Display 1.00
@ Dashboard

https://github.com/MHS-Elektronik/OBD-Display

5.2 J1939 Display — Betriebsdaten von Blockheizkraftwerken online und
lokal visualisieren

Als Schnittstelle zum Web greift die Software auf
HTML5, SQLite, RRDtool und Modbus TCP zurtick.

https://github.com/MHS-Elektronik/J1939Display

6. Applikationsentwicklung mit der Tiny-CAN API

Die Basis fur alle unterstiitzten Programmiersprachen ist die APl in Form einer DLL/Shared Library, die in ,,C* entwickelt
wurde.

Weitere Informationen zur Tiny-CAN API:
,» 1iny-CAN API Referenzhandbuch* (.../tiny_can/dev/TinyCanAPI.pdf).

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
Fuchséd 4 D-94149 KéRlarn www.mhs-elektronik.de 11/18



6.1 Unterstiitzte Sprachen, Umgebungen

C/C++

e mEE
() pates pearberen Arsicht nfigen Propk Erstelen Extias Fenste T —l=(x]
2 s E@ ‘m@ @ tEL

T Abekstersih sarphl™ 1 o

= & samplel Dateien

4 )
o oandine #¢ wams Treibse DIT laden
Jlﬂ mans if [(err - LoadOriver(TREIEER NAKE]} < 0]
5423 Ha aderDatslen
printf("IadDriver Error—Code:¥dnse", err)

qoto eade

i s #¢ wwws Tzeiber DIL initialisieren
@ eendsleisn if {(srr = CanIsitDriver(TREIBER_INIT)) < 0)
(20 Exterre Abhanggke|

goto ende:
¥
¢ wwer Schmittssells BC <-) USE-Tiny &ffnsn
o B

#s CON Port 1
if (ferr

CEEE e e

Printf("Canlnitlry Error—Code Sdwasr”, err);

t 1 awewihlen
= CanDevicsOpen(0. DEVICE OPEN)] < 0)

printf("Canlovicetpen Ervor-Code:#dsnr’, erz);
aoto eade:
¥

B

s wman CAN D
ConSetiode(0

::Klasxzn 2] Dateien Ll |

< ] 3

1z Stor
OF_CAN

- 0 Echler, 0 Warnunglen}

lsanplel oxe
[ 4[5 Erstelen / Debug 5, SucheninCaleeni ), Suchen nby

Beisi

L] samplet. - Microsoft Visual €5 2008 Express Edition
Ditei Bearbeiten Amicht Projekt Ertelen Debuggen Daten Edras Fenster Hilfe
-]
iE A b s = S| @aG a5k s
~ FormL.cs| Farmlcs [Entwar] | can_drves

- %

B =3

Frojekmappen-Ey

“gWindowsApplicationl Forml. ~ 3% buttoninitDriver_ Click(object sender, Eventargs ~

o] private vold buttenT:
[
Err = TinyCon.ConlnatDri:
1apelErrorCods.Ters =

sDriver Click(cblees sender, Evens

rivate ¥oid burtenOpen Cli

Bwfar | I OGN B2t s
[ o DG
)
(e ] e 0 =] vl
" . Sameral? | Tme [T 2] ma0- memalow
; ]
Tarin | [ e ] [ Demas

Meues Erstellen erfolgreich

- s0kBen
EFeTy
B 1

[ Fseaen | 0
[FEesman )0}

BEakc s W oW 5 W B O

- A
. {3
In einer Vielzahl von Beispielen wird die Anwendung der API
Funktionen veranschaulicht:

» Empfang und Senden von CAN Nachrichten

* Ereignissteuerung tber Callbackfunktionen

» Setzen von Filtern

* Versand Zyklischer CAN Nachrichten

» Abfrage der verwendeten Hardware und deren Features

» Setzen benutzerdefinierter Ubertragungsgeschwindigkeiten
* Benutzung der API von mehreren Threads

» Handling mehrerer Tiny-CANs

* Verwendung virtueller FIFOs

Compiler:
* Microsoft VC6
¢ Microsoft VC2013

* ,gcc” mit CodeBlocks
 ,gcc” mit Makefiles

-
C# “:,' f
Die Klasse , TinyCan® (can_drv.cs) bildet die gesamte Tiny-
CAN APl im Stil von C# ab.

Die Beispielprogramme veranschaulichen:

» Empfang und Senden von CAN Nachrichten

* Ereignissteuerung uber Callbackfunktionen

» Setzen von Filtern

» Versand Zyklischer CAN Nachrichten

» Abfrage der verwendeten Hardware und deren Features
» Event Funktionen

Microsoft Visual C# Homepage: msdn.microsoft.com/de-de/vcsharp

Visual Basic Ver. 6 und VB2013

T Pra ka1 - Wi tosol) ¥isuaL Basl [Eotwerfan) imbaln [Codn]
[0) otei Bewbeten sy Projsht Fosssl Debugoen Ausfifeen Ablage Disg =I8ix]
M--T =@ Gl 3
s —
S [iangermeim E——
igemen |
L3 =] Private Function CANSTArti) As Boolean ((rny-casvbp)
o
AE [y bt fim)
" ' tor =T e
- & eon fmean )
o 1T Canlnlcdriver(™) Then EXit Fusction
It Conbeviceopen(n, "") Then Exit Function
B = 1% ConSetSpend (0, CAN_LODF_BIT) Then Exit Function senschatten - 3 |
= If ConSctMode (0, OF CAN START, CAM_CMD_ALL CLEAR] Then Exit Funct o
Ay R T AR W [ IrmMain Form .
o CMNStars = True Ababetisch Mach Kategoren |
S Darstellang =
Om _End Function Aopewance 110
e
8~ Ll
Bordestyls  1-FestExi
B= Privare Sus CANSton() TR 1 e
- R Focobe [l BrODOOOCK
& o shut Gown Ting=CAN incerzace T
FertTionmaren s
Fooecoer [l 00000,
Pt el @
- = caption
=l | LH Gt don Teat aurik, do n ot

| T
“?l J
Die Einbindung der Tiny-CAN API erfolgt in Visual Basic mit
der Datei ,tinycan.bas®, bzw ,tinycan.vb®, der volle
Fuktionsumfang der Tiny-CAN API wurde in VB nicht
abgebildet.

Das Sample 6ffnet ein CAN-Device mit 100kBit/s und zeigt die
Empfangenen CAN Nachrichten an.

Microsoft Visual Basic Homepage: msdn.microsoft.com/de-de/vbasic

Fuchséd 4 D-94149 KéRlarn
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[Memer ]| &

EDE | ADO | interBase | Irvenet | Decision Cube | OFiect | Disoo: | Win 211 | Samoler| cOM- MHS [ 41®
2 ™y
02 o T eon @ B 20 100

" Tiny CAN

B Edt Search pew Popct Bun Component Datshase [ock Window fieh
-8 8% 3= @
- R fl=0l RS

PR

Detei CAN Cptionen Infa...
3 MarFam oot =
] Bevei ar 1:-1 to coun] [EIDISIE] v ETT— - &
GhUie L =g. ~Type [1D [prc [oata quEx)
il FOTS 8 T W oo Db TR
ﬂ:v:gw m:"‘" 5D 100 o 11 22 33 44 55 66 77 88
v
35’3.“-9’ else D 100 8 11 22 33 44 55 66 77 00
5] stngfiid PaintFillesaage (|
o TigCan nd;
Al emaz
WerFom |
7 < >
Popmtes | s | prosedare Thstnfors. foer— o S e
i P device_status: Thelrewme—— S
Acii
Abgt alione: bhegin
TS it DrvStatus >= DRV_STATUS_CAN_OPEN then

neyin:

it device_stacus.brvtatus < DRV_STATUS_CAN GFEN then
SnowError(*Verbindung um Ting-CAN abgebrochen'):

end;

Devitatus e device status.DrvStatus:

CanStarua 1= device status.CanStatus;

Al
(anc (et Top)
At True

AuitFoe
8D b oflToight
1 Bor o stemerua bz £

Python

Bt b amable
Sedd if DrvStatus = DRV_STATUS_CAN_OPEN then
CaaTry G TinyCAN.CanSectMode(0, OF_CAN_START, CAN_CHD_ALL CLEAR):
Cha 20 it [pat 4 = Recordstart] and
Ches 451 {device_status.FifoStatus in [CAN_FIFO_HV_OVERRUN, CAN_FIFG_SU_CVERRUN, C
Cok[JcBirFace Begin:
3 Con [T SieConsnains] DataRecord := Recordov: n
T ——— s
| EE=T 180 10 et Code Dy,

Delphi Homepage:
= Tiny CAN USB Monitor _ax
© il 3} Baud: 135 |v o v

Disconnect Scroll  Trace lgschen CAN Reset Info
Dir | Ext/std | ID DLC | DATA (HEX) H
RX STD 123 2 55 AA
RX STD 123 2 55 AA
RxX STD 010 £} 404250C5 AL
RX STD olo 5 404250 C5 AL
RX STD 010 53 40 4250 C5 AL
RX STD 010 5 40 4250 C5 A1
=l
1 I}
ID: 301 DLC: |1 Ext Daten: 80 ﬁ
Send
Device Open Driver: DRV_STATUS_CAN_RUN, CAN: CAN_STATUS_WARNING, Fi...

oy
r.'l,*l.--’i

Die Einbindung der Tiny-CAN API erfolgt in Delphi mit einer
Komponente, die den vollen Funktionsumfang der API zur
Verfugung stellt.

Die Funktionalitadt der Komponente wird anhand mehrerer
Beispiele veranschaulicht.

Versionen:

* Delpi 6 * Delphi EX

www.embarcadero.com

[/
rfl.f"‘.--"T 53
Die Einbindung der Tiny-CAN API erfolgt in Python mit der

Datei ,mhsTinyCanDriver.py“. Alle Funktionen der AP| werden
in Python abgebildet.

Die Beispielprogramme demonstrieren:

* Kleiner grafischer CAN-Monitor

» Empfang und Senden von CAN Nachrichten

* Ereignissteuerung uber Callbackfunktionen

» Setzen von Filtern

» Versand Zyklischer CAN Nachrichten

« Offnen des CAN-Device im ,Listen Only Mode*

Versionen:

e 27X ¢ 3.x.x

Python Homepage: www.python.org

LabView

Boenes el
Datei Beerbeiten Ansicht Projekt Ausfihren Werkreuge Fenster Hilfe h Al
»[&|@[n] (2]

Tacho b

Ol-Temp

Spannung
g 10
ae 8 iz 16,

2 e
o

Tank

Hardware Info
ID=0X43414E08:

L]
let_.-’;
Die auf einer Wrapper-DLL aufbauende Library enthalt die
.VIs“ welche die Funktionen der API widerspiegeln.

4 Applikationsbeispiele veranschaulichen die Funktionalitat
und Verwendung der Library.

National Instruments Homepage: www.ni.com/labview

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG
Fuchs6d 4 D-94149 KoRlarn
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Profilab CAN Plugin F-C

[& EE@ Mit wenigen Mausklicks werden CAN-Botschaften in Signale

aufgeteilt, die dann als analoger oder digitaler Ein/Ausgang im
EETN - | EEHEM | Schaltungssymbol erscheinen. Auch das verarbeiten von
r] AEGE ~1 "Muxer"-Nachrichten ist ohne Probleme mdglich. Die
EHSBR einzelnen Signale kénnen dann mit allen im ProfiLab
LAMPE!  LAMPEZ DIGITALY  DIGITALS enthaltenen Elementen verbunden werden, z.B. Schalter,
- & @ Taster, Displays, Analoge Zeiggrinstrymente usw. Die
- Programmierung erfolgt auf rein grafischer Ebene.
L] m ProfiLab lasst sich nicht nur zur Visualisierung, sondern auch
+ Analo1 Anaog? @ zur Steuerung einsetzen. Zahlreiche Bauteile zur Verknupfung
m | o | e | = und Verarbeitung von Signalen stehen zur Verfigung. Mit dem
\? AL @ integrierten.CompiIer ist es moglich, fertige Projekte
S| LAMPET § p— LED? sozusagen in Stanq-AIone-Anwendungen zu verwandeln.
51 N1 S~ ] Diese, von der ProfiLab-Software erstellten Anwendungen,
N & uyiees I kénnen Sie auf jedem Windows-PC starten, ohne dass dort
52 eLr |_ — die Originalsoftware installiert sein muss.
M2 2
< »
*»* |\ Hauptschaltung f

ABACOM Ingenieurgesellschaft Homepage: www.abacom-online.de

CANopen Interface SDK (C# / C++) -

CANopen Interface SDK ist eine C++/C# Library zum

File Edit View Project Build Debug Team Deia Tools Architecture Test Analyze Window Help

el ey |8 i e Entwickeln eigener CANopen Applikationen auf dem PC. Das

e ”’N";:: b e P aket beinhaltet SDO client/server, NMT master/slave und
eine ,raw” CAN API, es wird eine Vielzahl von CAN Interfaces

unterstitzt.

StartNode Guad T
<) DebuglawicelRS232 | |
~ Urp{,\.ed warranty of MERCHANTABIL.
nze: Die Library ist OpenSource und steht unter der GPL v.3.0
of CaNopen APT (CH++/C¥) Lizenz_

ERET Caopen Diagnostic Simulator

=l
Hooir Horios A A Debug Lawicel USB

Conl. Nodsguard | [ Conl_ Heatbeat or FITHES! pephug PEAK

Debug Tiny CAN
Modle Contrl
Module Conrol 2 ! Debug Zanthic
Stait Fleset Comm :

s22n0g e1eq 18

POSE
ial

Line Release
Lice|
Fevel Node ~loscq] Release Castor
Release EMS
he CfEEEECEEES f license fee is charged i
er 1) ReleaseLawicel RS232  .c from the deployment

Sion

Preoperational

|

f
]
L
‘E
b

Remote CANopen node 3

<

company ({ Release Lawicel USE
implement, Release PEAK
Release Tiny CAN

[4:0ded calback DK
| :dded calback DK

Weitere Informationen: http://www.datalink.se

Unterstiitzte Betriebssysteme:

J ‘gl 7 Ab WindowsXP www.microsoft.com
A Linux ab Kernel 3.xx www.linux-foundation.org
Apple OS X ab Version 10.4 (Tiger) www.apple.com

Alle Betriebssysteme werden in der 32-Bit und 64-Bit Version unterstitzt.

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
Fuchséd 4 D-94149 KéRlarn www.mhs-elektronik.de 14/18



7. Third Party Tools

CanEasy

CanEasy 3.0 ist eine windowsbasierte

2 BUSMASTER - [Message Window - CAN]
[ File View Corfigure Functions Node Simulation Window Help

LPBE woDe 3 EERR G (2T I8 FS

Bl popen oo Sntn mwe ! Simulations-, Analyse- und Testumgebung fiir
BEDDOR&R22aE o .
7 Eratcogen B[ > TR mtanon s wem|  ENtwicklung und Test von CAN-Bus-Systemen.
I User-Plugin [E] swiScontact Signal 0 Tanition Switch 15 Contact 0 H H H : f .
j.‘i‘uaf’z”;ihnm [El swisactive Slzna\ i ljmtmniwuzhlsmwe i E!nf.aChhelt ISt _das OberSte Prlr?ZIP belm
i s Jna 0 e duden Sk 0 Einrichten, Bedienen und Erweitern des
"@“ ;’i:;ﬂsm [l swsoactive Signal O Ignition Switch 50 Active 0 Systems .
= dU:E,_Fm‘ gkeyNuthr Signal  Key 1 Current key-number 0
- Ignition-Fanel App-Botschaft Enum  nein
 Ionkion DiagReguest Eum - ren Die Vorteile von CanEasy:
DiagResponse. Enum niein .
) B arconduin %EZ%E‘Z{?&M iy « Restbussimulation: gimuliert Botschaften
B e SemnsGntig  En W"'p“e{ X und Signale fehlender Steuergeréate
o B oo emacomitonases s Mwerscpan___[se )} | e wird automatisch generiert und weitgehend
= giﬂ; eators S enttsaCycleTmenctive. Tnteger | 1oy onomne iyman suton s Somoe o 65535 konfiguriert — keine Iangwi eri ge Vorber eitung
8 caonms Sompserine e | ormete. st ™' und Programmierun
& cenerator @GenMsSNromepemnms htegg&, [ewsactive.. ... \gmuuns.w!xcms Betive 0 £E535 . . g g . -
BB ey %Genmsg?ostlfﬁettmg AN | R e T I « lasst sich komfortabel bedienen Gber Baum-
-5 IgnitionStatus GenMsgPostSetting String 000 Key 1 = i
= B pprs QEZZSZEZZ‘SE?EQ | Seriman stru.ktur,.dra'g' & drop und Kontextmenuﬂs '
= e L * besitzt intuitive Kernanwendungen fir die
B cemmasareyine e | o v Analyse: User-Panels, Signal-Plots, Trace-
B Passengerseat G TpTaindex Integer Message-Daten: Eyte 0~ (00 (00 [00 (00 [00 [00 [oo oo [ 99 FenSter
1 Radio T zykuszeit Integer | 0 E Mileage. Value Mieage o 239
18 RemoteContral [#] gnition,_plettstsn [0x300] [Senden i Aqi - i
{8 Seatreating e Message-D[a\en ]Eyk?ﬂw o0 (00 [00 oo |00 wsuud [ ¢ glbt mehrtaglge CAN AUfzeIChnungen
- i : i o Novemansgomen mehrerer CAN-Busse mit allen Botschaften
& wrmerssrs vollstandig oder gefiltert wieder
e B Crusscontral » ermdglicht softwarebasiertes Testen realer
& oo 9e ,|  Steuergerate
Lo o ol S * integriert neue Funktionen, Regeln und

Ansichten Uber Plug-Ins

Weitere Informationen: http://www.caneasy.de

BUSMASTER (Kostenlos, Open Source)

MHS

BUSMASTER ist eine Open-Source-PC-

= Cw o @ e SOftwarefirden Entwurf, die Uberwachung,

[Time [The [ Channel [MsaType 1D [Message [DLC | Data ytef il die Analyse und die Simulation von CAN-
B 25314173 Tk 1 [ IMMO_MSE3.. 7 1500 00 of Messags Windew Netzwerken. BUSMASTER basiert auf dem
3 v 0z *n.i.0." Eg‘ & |5 2| D
o1 “s.0." Softwarewerkzeug CANvas und wurde von
0z0 *"nicht berechtigt” ] .
i e e RBEI konzipiert, entworfen und entwickelt.
b
DC.1y 1308 64,90 1 08 ok Funktionen auf einen Blick
) * Erstellung und Bearbeitung von CAN-
oo Datenbasen
on1 * Filtern von Messages durch Hardware oder
Z e Software
. * Aufzeichnung und Wiedergabe von CAN-
: Messages
* Programmieren von Knoten im ANSI C
Funktionseditor
Bl 25:19:13:874) Tx ) ¥ 5 448 mBrermse 5 a 12 0000 0000 0B OC 00 * |mportfl|ter fur DBC'DatenbaSen und CAPL-
~BRS_Checksuume 0x0 0.000 Programme
- BRS_Zashler 0x0 0.000
LETY *Fin"

Weitere Informationen: http://rbei-etas.github.com/busmaster

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG
Fuchs6d 4 D-94149 KoRlarn
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) e 01
(2] startonite
Fehlersgascher

Aarsiener:

5 gospelcherta Fohler

Programm  dmicht  Applkationen  Hife

isachen...

Busamstt [Kinel v | Badate: (oo
_":F 01 Meteeler ok [0

5 Foblercodes | Messweribiboe | Anpassung

18047 - 1639 Geber 12 fur Gaspedalstellung (GTWNG185)
unpliasibles Sagnal, 35-00, mechanischir Fehles, sporadisch
17664 - P1236 Gaber Hir Kihlmimaltamp. (G52)

Uninrbrechung/Kurrachiuss nach Plus, 3500 machsssscher Feblar. spoeadsch

11564 - P11%56 Gabar fur Saugrshrdnack (GT1)
Untartrechung/Burzschiuss nach Masse, 35.00, mechanischer Fehler, sparadisch

17932 - P1524 Krahstolfpumpanrelais (J17)

CarPort

=] . a1 C@m-rx&n

Untertrechung/Murrschiuss nach Masse, 35-10, m Fshier, Wi an,
19561 - P30S Umschalventil fur Saugrohrklappe (RE19)
{urzachhurs nach M 3510, 1 Fushler, an,

@ verbunden mit ECU-Emutstor Adspter beret

B VW Gl Bora IV

Fie ESb Aboul
Bl OO

TGS

Software fur die KFZ-Diagnose
KOSTENFREIE EDITION erhéltlich

Fehlerbeschreibungen
CarPort zeigt tausende volkswagenspezifische
Fehlercodes inklusive Beschreibung an.

Steuergeratescan

CarPort bietet den ersten vollintegrierten Steu-
ergeratescan - so erhalten Sie schnell einen
kompletten Uberblick iiber den Zustand aller
verbauten Steuergerate.

Grafische Ausgabe

CarPort kann mehrere Messwerte gleichzeitig
grafisch darstellen - als Kurve oder in einer
Instrumentenansicht.

Weitere Informationen: http://carport-diagnose.de

CANviaUSB

erbers oitrenies - Solar facar
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Ein einfacher CAN Monitor. CAN ID’s kénnen
Namen und Farben zugeordnet werden. Tolle
Filter Funktion.

Weitere Informationen: http:IIwww.'t':anviausb.com

CANopen Device Monitor

®  CANopen Device Monitor 3.0 - Node 64 - EK5120

File Edit ¥iew Connection Extras Windows ﬂe\pl

[ & g | modte-ta Iaa 3 sat e 8|
@ 000 - Number of Elemer]~) ;Eio H il:\;t\_'; l mec-ei-s 1
£ 001-Diglnputa_ 1 || Dot on escription

E-(1 B126
B-[1 6200

3 002 - Diglnputa_2
- Interrupt hask
- Write State 8 Outpu
~~(Z] 000- Mumber of Eleme

~Value Entry Fram

|Hes 0P, Dec: 240

MHS

3 001 - Digdutputs_1
(@ 002 - Digdutputs_g
- 003 - Digdutputs_3

_| used for saving configuration
_| component of DCF file

B3 5401 - Analogue Input

000 - MrofEntries ~Action Frami

001 - Analogue Input 1
00z - Analogue [nput 2

Receive from Ohject

003 - Analogue [nput 3
004 - Analogue Input 4 5§

EDPEDD

Send to Object

B3 B411 - Analogue Qutput

@ B423 - Analogue Input Gloljg

[enLine

Weitere Informationen

MHS-Elektronik GmbH & Co. KG
Fuchs6d 4 D-94149 KoRlarn

Der CANopen Device-Monitor von port dient
der grafischen Inspektion und Konfiguration

von CANopen Geraten im CANopen-
Netzwerk. Die integrierte  Skriptfahigkeit
erlaubt neben dem  Zugriff auf die

implementierten CANopen-Dienste, die
Ausfiihrung von Steueraufgaben im Netzwerk
und die Realisierung von Test- und
Steuerapplikationen mit geringem Aufwand.
Die Informationen zur Darstellung des Gerate-
Objektverzeichnisses werden der EDS-Datei
des Gerates entnommen (EDS - Electronic
Data Sheet) oder kdénnen direkt vom Gerat
gescannt werden. Spezielle Gerate-
konfigurationen kénnen als DCF-Dateien
geladen, gespeichert und gescannt werden.
Zusatzlich koénnen Konfigurationen ganzer
Netzwerke in Projektdateien gespeichert
werden.

: http://www.port.de

Tel.: 08536/919740 Fax: 08536/919738
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CAN-REport

CAN-REport ¥3.0 -- horch/tcp

Fle Edt Wiew Connection Extras Window Help

-imxlg Der CAN-Analyzer CAN-REport von port ist ein

leistungsfahiges und vielseitig einsetzbares

|4 &5 & | nMT PDD SDO EMCY LA

Host # Mew commection to host 194.173.33.19
[oimraoey|| l0selaniss.easand 1687/0xdl : s : 08
1092130359.912208 705/0x2cl : sD : 00 0O 20 00
Birate 1092130359, 862936 705/0x2cl : sD : 00 00 00 00

]

125 1092130360.095190  160/0x0a0 : =D :
1092130360, 105751 1637/0%665 : =D :
1082130360, 106518 1537/0x601 : =D :
stapped 1092130360, 108076 1562/0x61a : =D :
#5011 | 1092130360, 108926 708/0x2cl : =D :

1092130360, 865 Node 37 Req Rd Init [1000:00]
1092130360, 866 Node 111 Req Abort  SDD protocol timed out.
1092130362, 348 D5401 device I Reg Wr Exp [1017:00] value:Ox03e8
1092130362 350 D3401 device I Resp Ur Exp

1092130362, 386 bus coupler 1 Req Wr Exp [1017:00] value:Dx03eg
1092130362, 393 bus coupler 1 Resp Wr Exp

1092130362, 428 Heartheat_bus coupler @ State: FRE-OF
1092130362, 328 NMT Command: Enter Operational Node: Node 0
1092130665, 576 Heartbeat_bus coupler 2 State: OPERATIONAL

Status 1092130665, 593 I/0-Modul 1, AnIn_l: Oxle60, AnIn 2: Ox18cO
1092130665.644 I/0-Hodul 1, AnIn 1: Oxlcd0, AnIn 2: Ox18a0

l T |tz 13| Ta]Ts T8 |17 |18 |18 [T10

70 81 11 00 00 00 00 00
40 00 10 a0 00 a0 00 00
40 00 10 a0 00 a0 00 00
40 00 10 00 00 00 00 00
20 00 00 00

State:

Time on/of

Set Mark

FEEEEED

Werkzeug zur Analyse und Inbetriebnahme
von CAN-basierenden Netzwerken nach CAN
2.0A und 2.0B, wie CANopen und DeviceNet.
Die integrierte Skriptfahigkeit erlaubt neben
dem einfachen Aufzeichnen von CAN-
Telegrammen eine universelle Verwendung bei
Entwicklung, Test und Wartung, vor allem im
Bereich der industriellen Automatisierungs-
technik.

Durch die Trennung von Hardware-Interface
(CAN-Anbindung) und Visualisierungssoftware
wird ausserdem die Anwendung Uber TCP/IP-
Netzwerke ermoglicht.

Est ATR  1d  Length BO B1 B2 B3 B4 BS B6 B7 Repeat Tims
T oo 2 [oeofo o Jo o o o o Send

Message Name

f Preoperational

Weitere Informationen: http://www.port.de

fullmo Kickdrive

<+ template_advanced kickipl - Fullmo Standard - fullmo Kickdrive v1.8.0

[=IB&S fyllmo Kickdrive ist eine Windows-Anwendung

File Help

e [ e - U @ @ B8

NewProject OpenProject SaveProject Userlevel  StopDrives Help Updates  Exit

Module
= [ Project

Drive01 - Setup

ferblorper

fur Konfiguration und Test von CAN/CANopen-
Netzwerken, CAN/CANopen Positionier-
antrieben und anderen Feldbuskomponenten.
Es kann fir die unterschiedlichsten
Konfigurations-, Inbetriebsetzungs- und
Serviceaufgaben eingesetzt werden. fullmo

E % CAN Interf Inital Setup | TestVelodty | TestPositon = Homing
CANN Test Profle Velocity Mode Kickdrive ist einfach zu benutzen, portabel,
O s S | oo stom nahezu beliebig skalierbar, sowie in hohem
Network Velocty Lt bin — Aceateraton — l\/_lafSe programmierbar Uber Python Skript und
it scope . — oeceatn — die Qt Quick GUI-Sprache.
Trigge Target Velocity 491 Set New Velocity Values
=3 Scope View Set Target Velocity 431
= E Drivell
Setup
Objed
12] script Actual Values
H Firmwai Actual Position 15.984  Actual Velodty 439

(I 1 3

Project Drive01 - Setup

Weitere Informationen: http:llwW.kickdrive.de
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8. Links

MHS-Elektronik www.tiny-can.de Die Tiny-CAN Projekt-Seite

CAN in Automation e.V. Wwww.can-cia.org Alle erdenklichen Informationen Giber CAN, CANopen,
CAN-Bus Normen, Hardware, usw.

GTK www.gtk.org Die Homepage der GTK Organistation

Glade glade.gnome.org Glade ist eine freie visuelle Programmierumgebung (Rapid

Application Development, RAD) zum intuitiven Erstellen von
GTK+-Benutzeroberflachen (GUI).

Code::Blocks www.codeblocks.org/ Code::Blocks ist eine OpenSource, Cross Platform C++ IDE
Tiny-CAN-Monitor wure damit erstellt

GIW sourceforge.net/projects/giw | GTK Instrumentation Widgets
Wird in den Demo Plugin verwendet

MegaTunix megatunix.sourceforge.net | Ein OpenSource Tuning Projekt, die Anzeigeinstumente
sind sehr schon.

Roland Bock www.eudoxos.de GtkDatabox ist mal einen Blick wert

FTDI www.ftdichip.com Treiber und Informationen zum USB Chip
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