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1. Uvod

V souvislosti s vyvojem interface USB2CAN bylo vytvofeno nové API, které umozfiuje jednotné
pouzivat jak prevodnik PP2CAN, tak novy, moderni pfevodnik USB2CAN. Struktura tohoto API
dovoluje jednoduSe zallenit i pFipadné dalSi varianty CAN interface karet, v€etné karet tfetich
vyrobcu. API zastfeSuje zakladni funkce interface PP2CAN, USB2CAN a virtualniho portu V2CAN
tak, aby se sjednotila volani zékladnich funkci pro otevieni, komunikaci a uzavieni portu interface.
Zdrojovy kod cilové aplikace pak neni zavisly na pouzitém adaptéru. Presto zUstava déle oteviend
cesta pro pouziti riznych "specialit" daného interface.

2. Obecné funkce, zakladni datové struktury

X2CAN API doslo k unifikaci definice struktury nesouci CAN zpravu. Tato struktura je definovana
takto:

typedef struct

{
unsigned short Hour;
unsigned short Minute;
unsigned short Second;
unsigned short Milliseconds;

} CANMessageTime;

typedef struct
{
unsigned __intl6 Idl;
unsigned __int32 Id2;
unsigned __int32 Id;
unsigned char length;
bool rtr;
bool st_ext;
unsigned char datal8];
CANMessageTime time;
} CAN_MESSAGE;

Id1 standardni ¢ast identifikatoru (11 bitd)

Id2 rozSifena cast identifikatoru (18 bitd)

Id identifikator v 29 bitovém formatu

length pocet datovych bytl zpravy

rtr pfiznak zpravy RTR (Remote Transfer Request)

st_ext rozliSeni zda se jedna o zpravu se standardnim nebo rozSifenym identifikatorem
data pole datovych byt
time struktura s ¢asovou znackou

Tato struktura je definovana v hlavickovém souboru canbus.h. Prvek time obsahuje ¢asovou
znacku, struktura CANMessageTime je definovana ve stejném souboru.

Struktura CAN_MESSAGE obsahuje dva tvary identifikatoru, je to identifikator ve tvaru 11+ 18 bit(
a také 29 bitovy identifikator. Pro synchronizaci hodnot identifikator(i slouzi tyto dvé funkce:

void CANMsgUpdateFromll_18 (CAN_MESSAGE *message);
void CANMsgUpdateFrom29 (CAN_MESSAGE *message);

Prvni updatuje 29 identifikator z formatu 11+18, druha pracuje opacné. API interné pracuje
s formatem identifikatoru 11+18. V pfipadé pouzivani 29 bitového tvaru je nutno zabezpedit spravnost
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ID pfed odeslanim zpravy na CAN pomoci funkce CANMsgUpdateFrom29. PF pfijmu API
zabezpecuje konverzi ID automaticky.

V souvislosti s definici struktury CANovské zpravy jsou v tomto souboru definovany hlavicky
pomocnych funkci, které slouzi ke konverzi identifikatoru ze struktury CAN_MESSAGE na tvar
uloZeny v registrech Casto pouzivanych obvodi SJA1000. MCP2510, MCP2515, 182527, CC750 a
CC770. Parametry téchto funkci jsou dva, prvnim je struktura CAN_MESSAGE. V ni je tfeba pro
konverzi vyplnit polozky ID1, Id2, length, rir a st_ext. Druhym parametrem je ukazatel na pole prvkul
unsigned char o délce 5. Pro kazdy obvod existuji 2 varianty TX a RX pro tvar v transmit (TX) a
receive (RX) bufferu.

void CANMsg2MCP251x_TX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);
void CANMsg2MCP251x_RX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);

void CANMsg2SJA1000_TX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);
void CANMsg2SJA1000_RX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);

void CANMsg2I82527_TX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);
void CANMsg2I82527_RX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);

void CANMsg2CC7x0_TX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);
void CANMsg2CC7x0_RX (CAN_MESSAGE message, unsigned char *data);

Pro praci s nékterymi high-level protokoly existuje nékolik funkci pro vytvareni identifikatoru:

void CANMsgSAE (CAN_MESSAGE *message
,unsigned char Priority
,bool DataPage
,unsigned char PDUFormat
,unsigned char DestinationAddress
,unsigned char SourceAddress) ;

void CANMsgDeviceNet (CAN_MESSAGE *Message
,unsigned char Group
,unsigned char Datal
,unsigned char Data?2);

void CANMsgSDSShort (CAN_MESSAGE *message
,bool Dir_Pri
,unsigned char LogicalAddress
,unsigned char ServiceType);

void CANMsgSDSLong (CAN_MESSAGE *Message
,bool Dir_Pri
,unsigned char LogicalAddress
,unsigned char ServiceType
,unsigned char Dlc
,unsigned char ServiceSpecifiers
,unsigned char EmbeddedObjectID
,unsigned char ServiceParameters);

void CANMsgSDSFragmentedLong (CAN_MESSAGE *Message
,bool Dir_Pri
,unsigned char LogicalAddress
,unsigned char ServiceType
,unsigned char Dlc
,unsigned char ServiceSpecifiers
,unsigned char EmbeddedObjectID
,unsigned char ServiceParameters
,unsigned char FragmentNumber
,unsigned char TotalFragmentBytes);

Dale je v tomto souboru definovan vyctovy typ CAN_SPEED. Jak je zfejmé, je tento typ urcen pro
zadani/ulozeni komunikaéni rychlosti. Jeho definice vypada takto:
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enum CAN_SPEED
{

SPEED_10k = 10,
SPEED_20k = 20,
SPEED_33_3k = 33,
SPEED_50k = 50,
SPEED_62_5k = 62,
SPEED_83_3k = 83,
SPEED_100k = 100,
SPEED_125k = 125,
SPEED_250k = 250,
SPEED_500k = 500,
SPEED_1M = 1000,
SPEED_USR = 0,

Pro nastaveni registrd slouzicich k nastaveni komunikaéni rychlosti a bodu vzorkovani slouzi
struktury PP2CAN_timing a USB2CAN_timing. Jejich definice ma tento tvar:

typedef struct
{

unsigned char speed_10k([3];
unsigned char speed_20k[3
unsigned char speed_33k[3
unsigned char speed_b50k([3

]

]

]

]
unsigned char speed_62k([3];

]

3

’

’

’

unsigned char speed_83k[3];

unsigned char speed_100k([3];

unsigned char speed_125k[3];

unsigned char speed_250k([3];

unsigned char speed_500k([3];

unsigned char speed_1000k[3];
}PP2CAN_timing;

typedef struct
{
unsigned char speed_10k[2]
unsigned char speed_20k([2]
unsigned char speed_33k[2]
unsigned char speed_50k[2]
unsigned char speed_62k[2]
unsigned char speed_83k[2]
unsigned char speed_100k[2
2
2

’
’

4

’

4

7

17
unsigned char speed_125k[2];
unsigned char speed_250k[2]
unsigned char speed_500k([2];
unsigned char speed_800k([2];
unsigned char speed_1000k[2];

}USB2CAN_timing;

r

Dale jsou definovany 2 globalni proménné PP2CAN_default_timing a USB2CAN_default_timing
odvozené od uvedenych struktur, jejichz hodnoty jsou prednastaveny na defaultni hodnoty a které
jsou pouzity pfi inicializaci CAN interface. Hodnoty v téchto globalnich proménnych je mozno
uzivatelem modifikovat. Defaultni hodnoty jsou definovany takto:
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#define MCP_10KB_CNF1_0sc20 0x27 #define SJA_10KB_BTRO_Oscl6 0x31
#define MCP_10KB_CNF2_0sc20 0xBF #define SJA_10KB_BTR1_Oscl6 0xBA
#define MCP_10KB_CNF3_0sc20 0x07

#define SJA_20KB_BTRO_Oscl6 0x18

#define MCP_20KB_CNF1_0Osc20 0x31 #define SJA_20KB_BTR1_Oscl6 0xBA
#define MCP_20KB_CNF2_0sc20 0xA0
#define MCP_20KB_CNF3_0sc20 0x02 #define SJA_33KB_BTRO_Oscl6 0x13

#define SJA_33KB_BTR1_Oscl6 0xA7
#define MCP_33KB_CNF1_0sc20 0x1D

#fdefine MCP_33KB_CNF2_0sc20 0xA0 #fdefine SJA_S50KB_BTRO_Oscl6 0x09
#define MCP_33KB_CNF3_0sc20 0x02 #define SJA_50KB_BTR1_Oscl6 0x1C
#define MCP_50KB_CNF1_0Osc20 0x13 #define SJA_62KB_BTRO_Oscl6 0x07
#fdefine MCP_50KB_CNF2_0sc20 0xA0 #fdefine SJA_62KB_BTR1_Oscl6 0xBA

#define MCP_50KB_CNF3_0sc20 0x02
#define SJA_83KB_BTR0O_Oscl6 0x07

#define MCP_62KB_CNF1_0sc20 0xO0OF #define SJA_83KB_BTR1_Oscl6 0OxA7
#define MCP_62KB_CNF2_0sc20 0xA0
#define MCP_62KB_CNF3_0sc20 0x02 #define SJA_100KB_BTRO_Oscl6 0x04

#define SJA_100KB_BTR1_Osclé6 0x1C
#define MCP_83KB_CNF1_0Osc20 0x0B
#define MCP_83KB_CNF2_0sc20 0xA0 #define SJA_125KB_BTRO_Oscl6 0x03
#define MCP_83KB_CNF3_0sc20 0x02 #define SJA_125KB_BTR1_Oscl6 0x1C

#define MCP_100KB_CNF1_0sc20 0x09 #define SJA_250KB_BTRO_Oscl6 0x01
#define MCP_100KB_CNF2_0sc20 0xAO0 #define SJA_250KB_BTR1_Oscl6 0x1C
#define MCP_100KB_CNF3_0sc20 0x02
#define SJA_S500KB_BTRO_Oscl6 0x00
#define MCP_125KB_CNF1_0sc20 0x07 #define SJA_500KB_BTR1_Osclé6 0x1C
#define MCP_125KB_CNF2_0sc20 0xA0
fdefine MCP_125KB_CNF3_0sc20 0x02 #fdefine SJA_800KB_BTRO_Oscl6 0x00
#define SJA_800KB_BTR1_Oscl6 0x16
#define MCP_250KB_CNF1_0sc20 0x02
#define MCP_250KB_CNF2_0sc20 0xA0 #define SJA_1000KB_BTRO_Oscl6 0x00
#fdefine MCP_250KB_CNF3_0sc20 0x02 #fdefine SJA_1000KB_BTR1_Oscl6 0x14

#define MCP_500KB_CNF1_0Osc20 0x01
#define MCP_500KB_CNF2_0sc20 0xAO0
#define MCP_500KB_CNF3_0sc20 0x02

#define MCP_1000KB_CNF1_0sc20 0x00
#define MCP_1000KB_CNF2_0sc20 0xA0
#define MCP_1000KB_CNF3_0sc20 0x02

Popis obsahu souboru canport.h Ize ukon¢it uvedenim nékolika pomocnych funkci. Prvnich 6
funkci slouzi k pfevodu komunikaéni rychlosti ve tvaru CAN_SPEED, KBaud a Int. Ty Ize pouzit
napfiklad pro konfiguraéni soubory nebo dialogy.

CAN_SPEED KBaud2CANSpeed (int speed);
CAN_SPEED Int2CANSpeed(int speed);

int CANSpeed2Int (CAN_SPEED speed);
int CANSpeed2KBaud (CAN_SPEED speed);

int KBaud2Int (int speed);
int Int2KBaud(int speed);

Funkce provadéji konverzi dle nasledujici tabulky:
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CAN_SPEED Int KBaud
SPEED_10k 0 10
SPEED_20k 1 20
SPEED_33_3k 2 33
SPEED_50k 3 50
SPEED_62.5k 4 62
SPEED_83_3k 5 83
SPEED_100k 6 100
SPEED_125k 7 125
SPEED_250k 8 250
SPEED_500k 9 500
SPEED_1000k 10 1000

void Byte2BinString (unsigned char data, char *text);

Tato posledni funkce prevadi €islo typu unsigned char na fetézec délky 8 v binarnim formatu.
znamena napr. 3 dekadicky na fetézec 00000011.

Soubor bitbase.h obsahuje nasledujici makra pro testovani stavu bitu:

var) |=1<< (bitno))
var) &=~ (1<<(bitno)))
(var)>> (bitno) ) &0x01)
hw_bitest (var,bitno))

#define hw_bitset (var,bitno) (
#define hw_bitclr (var,bitno) (
#define hw_bitest (var,bitno) (
#define hw_bittest (var,bitno)

Soubory MCP2510 a SJA1000 obsahuji definice adres registrd a bitovych masek pro CAN bus
fadice SJA1000, MCP2510 a MCP2515.

Nyni se dostavame od pomocnych funkci a definic k popisu vilastniho X2CAN API. Nejprve
zaCneme popisem funkci pro adaptér PP2CAN, nasledovat bude popis funkci pro USB2CAN a
virtudlni port V2CAN a zakoncime popisem zastfeSeni prostfednictvim rozhrani X2CAN. Funkce pro
adaptéry PP2CAN a USB2CAN lIze pouzit samostatné, bez nutnosti zastfeSeni X2CAN, nicméné
X2CAN dovoluje v hotové aplikaci jednoduchou zaménu obou adapterld a tak je jeho pouziti
doporu¢eno. Nicméné znalost APl PP2CAN a USB2CAN vam dovoli pouzit "specialit" téchto
prevodnik( a dovoli hloubéji pochopit princip jejich funkce.

3. Funkce API PP2CAN

Existuji 4 varianty tohoto adaptéru, (High speed revize 0 a 1, Low speed revize 0 a Single wire
revize 0), proto jsou v souboru PP2CAN.h definovany tyto konstanty potfebné pfi inicializaci adapteru:

#define PP2CAN_HW_HIGH_SPEED_O
#define PP2CAN_HW_HIGH_SPEED_1
#define PP2CAN_HW_LOW_SPEED_O
#define PP2CAN_HW_SINGLE_WIRE_O

w N = O

Samotna inicializace se provadi volanim funkce PP2CAN_Open. Ne jednom PC mize byt
soucasné provozovan pouze 1 adaptér PP2CAN. Adaptérd USB2CAN mlze byt paralelné
provozovano libovolné mnozstvi.
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bool PP2CAN_Open (WORD Address

CAN_SPEED Speed

void (*error_function) (int err_code, const char * error_string)
void (*msg_receiver) (MCP2510Msg *msqg)

int HW_Version

bool OneShotMode

bool PassiveMode

int ThreadPriority );

S S S S S S~ o~

Funkce ma tyto parametry:

Address Adresa paralelniho portu. Tuto adresu Ize zjistit nejlépe ve Vlastnosti
systému -> Spravce zafizeni -> Porty (COM a LPT) -> Port tiskarny (LPTXx) -
> Prostfedky - Rozsah I/O. Zde obvykle byva jedna z hodnot: 0x378, 0x278,

0x3BC.

Speed Komunikaéni rychlost.

error_function Ukazatel na funkci, ktera je volana pfi vyskytu chyby. Funkci je pfedan
chybovy kéd a textovy popis.

msg_receiver Ukazatel na funkci, ktera je volana pfi pfijmu zpravy. Funkce ma jako

parametr strukturu se zpravou. Pokud je tento parametr NULL, zadna
funkce se nevola, zpracovani je provadéno pristupem uzivatelské aplikace
k bufferu pfijatych zprav. V praxi se doporucuje tento druhy zptsob.

HW_Version Verze HW PP2CAN (napfiklad nejcastéji PP2CAN_HW_HIGH_SPEED 1).

OneShotMode Zprava je odesilana pouze jednou, odeslani neni pfi nepotvrzeni
opakovano.

PasssiveMode Parametr nastavuje adapter do stavu, kdy neni mozno odeslat zpravu, je

mozny pouze pfijem. Zabraruje nechténému odeslani zpravy, zvySuje
mnozstvi zachycenych zprav.

ThreadPriority Priorita vlakna pro komunikaci s adapterem..
THREAD_PRIORITY_TIME_CRITICAL=0,
THREAD_PRIORITY_HIGHEST=1, THREAD_PRIORITY_NORMAL=2.

Funkce PP2CAN_Open provede inicializaci s defaultnim nastavenim filtr( kdy jsou pfijimany
vS8echny zpravy a uvede adaptér do pracovniho rezimu. Vraci true pokud inicializace probéhla v
poradku. Pfipadné chyby jsou signalizovany volanim chybové funkce (error_function) a vracenim
hodnoty false.

Pro uzavfeni portu (ukonceni komunikace) se pouziva funkce PP2CAN_Close. Funkce nema
zadné parametry.

Zafizeni ma 4 pracovni rezimy. Tyto rezimy jsou definovany ve vycétovém typu PP2CAN_MODE.
Zde je jeho definice:

enum PP2CAN_MODE

{
PP2CAN_MODE_CONFIG = 0,
PP2CAN_MODE_NORMAL,
PP2CAN_MODE_LOOPBACK,
PP2CAN_MODE_LISTEN_ONLY,

}i

Pro nastaveni a zjisténi pracovniho reZzimu jsou ur€eny funkce:

void PP2CAN_SetMode (PP2CAN_MODE mode) ;
void PP2CAN_SetConfigMode (void) ;
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void PP2CAN_SetNormalMode (void) ;
void PP2CAN_SetLoopbackMode (void) ;
void PP2CAN_SetListenOnlyMode (void) ;
PP2CAN_MODE PP2CAN_GetMode (void) ;

V rezimu PP2CAN_MODE_CONFIG Ize provadét zménu komunikaéni rychlosti, nastaveni filtr(
zprav, rezimu OneShotMode a podobné. V rezimu PP2CAN_MODE_NORMAL muze adaptér pfijimat
a odesilat zpravy. V rezimu PP2CAN_MODE_LOOPBACK jsou odeslané zpravy prijaty zpét
prostfednictvim HW loopbacku. Rezim PP2CAN_MODE_LISTEN_ONLY dovoluje pouze pfijimat
zpravy, jsou vsak pfijaty i zpravy poskozené.

Pokud volani PP2CAN_Open probéhlo v pofadku, jsou pfijimany zpravy a je mozno zpravy na
sbérnici odesilat. K odeslani zprav na sbérnici CAN jsou urceny tyto funkce:

bool PP2CAN_SendMessage (MCP2510Msg &data);
bool PP2CAN_SendCANMessage (CAN_MESSAGE message) ;
bool PP2CAN_SendRegisterMessage (unsigned char Datall3]);
bool PP2CAN_SendMCPMessage (MCP2510Msg *Data);
bool PP2CAN_SendStandardMessage (unsigned __intl6 StandardId
, bool RTR
, unsigned char Length
, unsigned char *Data);
bool PP2CAN_SendExtendedMessage (unsigned __intl6 StandardId
, unsigned __int32 ExtendedId
, bool RTR
, unsigned char Length
, unsigned char *Data);
bool PP2CAN_SendExtendedMessage29 (unsigned ___int32 ExtendedId
, bool RTR
, unsigned char Length
, unsigned char *Data);

Popis struktury CAN_MESSAGE jiz byl uveden. Funkce se strukturou MCP2510Msg jsou
implementovany pro zpétnou kompatibilitu s PP2CAN API v1.x. Tato struktura je definovana takto:

typedef union
{
unsigned char bytes[13];
struct
{
unsigned char ID[4];
unsigned char DLC;
unsigned char datal8];
} item;
} MCP2510MsgData;

typedef struct
{
MCP2510MsgData msg;
CANMessageTime time;
} MCP2510Msg;

Praci se strukturou MCP2510MsgData usnadriuje nékolik funkci pro ziskani a nastaveni

identifikatoru, typu zpravy (standardni/rozsifeny identifikator, data/rtr frame). Jako parametr data se
predava adresa prvniho bajtu struktury.

bool PP2CAN_GetIdl (unsigned char *data
,unsigned __intl6 &Idl
,unsigned __int32 &Id2);

bool PP2CAN_GetId2 (unsigned char *data
,unsigned __intl6 *Idl
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,unsigned __int32 *Id2);

void PP2CAN_SetExtendedId (unsigned char *data
,unsigned __intlé6 Idl
,unsigned __int32 Id2);

void PP2CAN_SetStandardId(unsigned char *data, unsigned __intl6 Idl);
void PP2CAN_SetExtendedId29 (unsigned char *data, unsigned __int32 Id);

bool PP2CAN_SetDLC (unsigned char *data, bool RTR, unsigned char length);

void PP2CAN_GetDLC1 (unsigned char *data, bool &RTR, unsigned char &length);
void PP2CAN_GetDLC2 (unsigned char *data, bool *RTR, unsigned char *length);

Pro cteni pfijatych zprav ze vstupniho bufferu je mozno pouzit tyto funkce:

bool PP2CAN_GetMessage (MCP2510Msg **data);
bool PP2CAN_GetMCPMessage (MCP2510Msg *data) ;
bool PP2CAN_GetCANMessage (CAN_MESSAGE *message);
bool PP2CAN_GetMessagell_18 (bool *StExt

, unsigned __intl6 *StandardId

, unsigned __int32 *ExtendedId

, bool *RTR

, unsigned char *Length

, unsigned char *Data);
bool PP2CAN_GetMessage29 (bool *StExt

, unsigned __int32 *Id

, bool *RTR

, unsigned char *Length

, unsigned char *Data);
void PP2CAN_DeleteMessage (MCP2510Msg *data);

Je-li zprava vyctena prostrednictvim funkce PP2CAN_GetMessage, je tfeba tuto zpravu po

zpracovani odstranit z paméti volanim funkce PP2CAN_DeleteMessage. V pfipadé,

neobsahuje zadné zpravy, vraceji uvedené funkce false.
Pro zjiSténi poctu zprav v bufferu pro odeslani je uréena funkce:
int PP2CAN_GetTXBufferLength (void) ;
Analogicky pro pocet pfijatych zprav, které ¢ekaji na zpracovani je ur€ena funkce:
int PP2CAN_GetRXBufferLength (void) ;
Buffery je mozno vyprazdnit volanim:
void PP2CAN_ClearBuffers (void);
Pro ¢ekani na pFichod zpravy napfiklad ve vliaknu je pak mozno pouzit funkci:

bool USB2CAN_WaitForRxMessage (unsigned int Timeout);

ze buffer

Tato funkce vraci true, pokud byla pfijata zprava, v pfipadé Ze v ¢asovém intervalu, ktery je zadan
jako parametr timeout, neni zadna zprava obdrzena, vraci funkce false. Nekone¢né ¢ekani na pfichod

zpravy je mozné realizovat zadanim hodnoty INFINITE.

Z uzivatelského hlediska jsou dale zajimavé funkce pro monitorovani hodnot registri TEC
(Transmit Error Counter), REC (Receive Error Counter) a citate RST (Reset Counter). Vyznam
registrd TEC a REC je blize vysvétlen ve specifikaci sbérnice CAN. Cita¢ RST pogcita restarty
adaptéru pfi pfechodu do stavu Bus-off. U jednoduchého adaptéru PP2CAN ovliviiuje ¢teni registra
TEC a REC mnozstvi odeslanych a zachycenych zprav. Pro velké mnozstvi pfenasenych zprav je
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vhodné ¢teni téchto registrd zakédzat. K povoleni/zakdzani slouzi nasledujici 2 funkce. DalSi 3 funkce
jsou ur€eny pro vlastni ¢teni uvedenych registra (Citace).

void PP2CAN_EnableReadTEC (bool enable);
void PP2CAN_EnableReadREC (bool enable);

unsigned char PP2CAN_GetREC (void);
unsigned char PP2CAN_GetTEC (void);
unsigned int PP2CAN_GetRST (void) ;

Vlastni PP2CAN obsahuje velké mnozstvi dalSich funkci, mizeme napfiklad zcela vyfadit viakno
pro komunikaci s adaptérem a nahradit jej vlastnim s vyuzitim funkci API pro zapis, ¢teni a modifikaci
registrd obvodu MCP251x, provadét nastaveni filtr(i zprav atd. Popis téchto dalSich funkci Ize nalézt v
hlavickovém souboru pp2can.h.

4. Funkce API USB2CAN

Narozdil od adaptéru PP2CAN, ktery muze byt v PC aktivni v jeden okamzik pouze jeden, je
mozno na PC provozovat v jeden okamzik prakticky libovolné mnozstvi CAN bus adaptérd USB2CAN
paralelné. Proto jsou pro vybér a praci s jednotlivymi adaptéry definovany funkce:

void* USB2CAN_PrepareAdapter (void);

void* USB2CAN_PrepareAdapterEx (EUSB2CANDevice selector, char *name);
void USB2CAN_SelectActualAdapter (void* adapter);

void USB2CAN_DestroyAdapter (void* adapter);

Prvni funkce USB2CAN_PrepareAdapter vraci ukazatel typu void na fidici datovou strukturu, ta je
nutna pro praci adaptéru, ktery se snazime otevrit. Funkce USB2CAN_PrepareAdapter otevie prvni
nalezeny adaptér, pokud chceme adapter presnéji specifikovat, pouzijeme funkci
USB2CAN_PrepareAdapterEx. Tato funkce ma 2 parametry, pomoci prvniho specifikujeme metodu
vybéru adaptéru. Adaptér Ize vybrat podle jména (to je defaultné stejné pro vSechny, Ize zménit
pomoci utility FTDI, sériového Cisla a ¢isla pfipojeni adaptéru). V praxi pak jednotlivé varianty vypadaji
takto:

enum EUSB2CANDevice

{
OPEN_BY_DEVICE_NUMBER = 0,
OPEN_BY_SERIAL_NUMBER FT_OPEN_BY_SERIAL_NUMBER, // 1
OPEN_BY_DESCRIPTION FT_OPEN_BY_DESCRIPTION, // 2

bi
void *my_can_adapter;

// Prvni pripojene zarizeni
my_can_adapter = USB2CAN_PrepareAdapterEx (OPEN_BY_DEVICE_NUMBER, "O");

// Druhé pripojene zarizeni
my_can_adapter = USB2CAN_PrepareAdapterEx (OPEN_BY_DEVICE_NUMBER, "1");

// Seriove cislo
my_can_adapter = USB2CAN_PrepareAdapterEx (FT_OPEN_BY_SERIAL_NUMBER, "000112");

// Adapter USB2CAN s konfiguracni pameti
my_can_adapter = USB2CAN_PrepareAdapterEx (FT_OPEN_BY_ DESCRIPTION, "USB2CAN");

// Adapter USB2CAN bez konfiguracni pameti
my_can_adapter = USB2CAN_PrepareAdapterEx (FT_OPEN_BY DESCRIPTION
, "USB <-> Serial");
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Vybér adaptéru se kterym chceme v dany okamzik pracovat, provadime pomoci funkce
USB2CAN_SelectActualAdapter. Po uzavieni a ukonCeni prace s timto adaptérem pak data
odstranime z paméti volanim USB2CAN_DestroyAdapter.

Pro otevreni a uzavfeni vlastniho CAN portu adapteru pouzivame funkci:

bool USB2CAN_Open (CAN_SPEED speed
, bool CreateCommThreads
, voild (*error_function) (int err_code, const char * error_string)
, bool LowSpeed);

bool USB2CAN_Close (void);

Prvnim parametrem funkce USB2CAN_Open je komunika¢ni rychlost. Druhy parametr
nastavujeme na true, pouze v pfipadé, kdy pouzivame vlastni mechanismy pro komunikaci se
zafizenim prostfednictvim USB, je tento parametr nastaven na false. Tretim parametrem je ukazatel
na chybovou funkci, tento ukazatel a jeho funkce je stejna jako u adaptéru PP2CAN. Posledni
parametr udava zda budeme pracovat s high nebo low speed variantou. Pro low-speed ma tento
parametr hodnotu true. V pfipadé Uspésné inicializace adaptéru a otevieni CAN portu, vraci tato
funkce true. Pro uzavreni portu pouzivame funkci USB2CAN_Close.

Po Uspésném otevieni portu jiz mame k dispozici obvyklou skupinu funkci pro pfijem a
odeslani zprav prostrednictvim CAN sbérnice:

bool USB2CAN_SendMessage (SJA1000MsgData &data);

bool USB2CAN_SendCANMessage (CAN_MESSAGE message) ;

bool USB2CAN_SendRegisterMessage (unsigned char Datal[l3]);
bool USB2CAN_SendSJAMessage (SJA1000MsgData *Data);

bool USB2CAN_SendStandardMessage (unsigned __intlé6 StandardId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

bool USB2CAN_SendExtendedMessage (unsigned __intl6 StandardId”
,unsigned __int32 ExtendedId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

bool USB2CAN_SendExtendedMessage29 (unsigned __int32 ExtendedId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

bool USB2CAN_GetMessage (SJA1000MsgData **data); - ZRUSENO

bool USB2CAN_GetSJAMessage (SJA1000Msgbhata *data);
bool USB2CAN_GetCANMessage (CAN_MESSAGE *message) ;

bool USB2CAN_GetMessagell_18 (bool *StExt
,unsigned __intl6 *StandardId
,unsigned ___int32 *ExtendedId
,bool *RTR
,unsigned char *Length
,unsigned char *Data);
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bool USB2CAN_GetMessagell_18 (bool* StExt
,unsigned __intl6* StandardId
,unsigned ___int32* ExtendedId
,bool* RTR
,unsigned char* Length
,unsigned char* Data
, CANMessageTime* time);

bool USB2CAN_GetMessage29 (bool *StExt
,unsigned __int32 *Id
,bool *RTR
,unsigned char *Length
,unsigned char *Data);

Funkce USB2CAN_GetSJAMessage a USB2CAN_GetCANMessage ocekavaji platny ukazatel.

Na toto misto jsou pak zapsana data zpravy.

void USB2CAN_DeleteMessage (SJA1000MsgData *data); - ZRUSENO

Zpravu prijatou pomoci USB2CAN_GetMessage nemazeme pomoci operatoru delete ale touto

funkci.

bool USB2CAN_WaitForRxMessage (unsigned int timeout);
Cekani na prichod CAN zpravy.

int USB2CAN_GetTXBufferLength();

Vraci velikost bufferu pfijatych zprav.

int USB2CAN_GetRXBufferLength () ;

Vraci velikost bufferu zprav které ¢ekaji na odeslani.

void USB2CAN_SetTimeStampMode (bool mode);
Povoleni pfesného méfeni €asu pfijmu zpravy.

void USB2CAN_ClearBuffers (void);

Vyprazdni buffery pro pfijem a odeslani CANovskych zprav.
unsigned char USB2CAN_GetREC (void);

Vraci hodnotu Receive Error Counteru.

unsigned char USB2CAN_GetTEC (void);

Vraci hodnotu Transmit Error Counteru.

unsigned int USB2CAN_GetRST (void);

Vraci hodnotu Reset Counteru (pocet resetd SJA1000).
void USB2CAN_EnableReadTEC (bool enable);

Povoleni automatického ¢teni TEC.
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void USB2CAN_EnableReadREC (bool enable);
Povoleni automatického ¢éteni TEC.

Uvedené funkce jsou analogické funkcim pro adaptér PP2CAN, za zminku stoji struktura
SJA1000MsgData. Ta ma tento tvar:

typedef union
{
unsigned char bytes[13];
struct {
unsigned char DLC;
unsigned char ID[2];
unsigned char datal[8];
} standard;
struct {
unsigned char DLC;
unsigned char ID[4];
unsigned char datal8];
} extended;
} SJA1000MsgData;

Pro pfipad nizko-Uroviiového Fizeni (pro maijitele vyvojové dokumentace) je pfipravena sada
nasledujicich funkci:

void USB2CAN_SetupBasic (int BaudRate) ;

Defaultni inicializace SJA1000 a USB2CANu, odpovida inicializaci ktera je provedena pro
USB2CAN_Open.

void USB2CAN_SetTimeout (int ms);
Funkce pro nastaveni timeoutu pro odpovédi (potvrzeni) adaptéru na zpravy zaslané z PC.
bool USB2CAN_Loopback () ;

Odeslani zpravy USB_LOOPBACK, je-li pfijata zpét odpoveéd adaptéru, vraci true.
bool USB2CAN_SetMode (int Mode) ;

Nastaveni pracovniho médu (BOOT, CONFIG, NORMAL, LOOPBACK).

bool USB2CAN_GetMode (int *Mode) ;

Funkce pro zjisténi aktualniho pracovniho moédu. Pokud adaptér nezalle aktudlni mdd, do
vyprseni timeoutu, vraci false.

bool USB2CAN_GetFirmwareVersion (char *Version);

Zjisténi aktudlni verze firmware. Pokud adaptér nezasle odpovéd do vyprSeni timeoutu, vraci
false.

bool USB2CAN_CommandO (unsigned char Command) ;

bool USB2CAN_Commandl (unsigned char Command
,unsigned char Paraml);

bool USB2CAN_Command?2 (unsigned char Command
,unsigned char Paraml
,unsigned char Param?2);
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bool USB2CAN_Command3 (unsigned char Command
,unsigned char Paraml
,unsigned char Param2
,unsigned char Param3);

Funkce jsou urCeny pro zasilani specialnich pfikazi skupiny COMMAND (viz. vyvojova dokumentace).

bool USB2CAN_ReadReg (unsigned char Address, unsigned char *Data);

Funkce je uréena pro &teni hodnoty specifikovaného registru obvodu SJA1000 v adaptéru
USB2CAN.

bool USB2CAN_WriteReg(unsigned char Address, unsigned char Data);

Funkce je uréena pro zapis hodnoty do specifikovaného registru obvodu SJA1000 v adaptéru
USB2CAN.

bool USB2CAN_WriteReadReg (unsigned char Address’
,unsigned char Data
,unsigned char *DataOut);

Funkce je ur€ena pro ¢teni a zpétné cteni hodnoty specifikovaného registru obvodu SJA1000 v
adaptéru USB2CAN.

bool USB2CAN_BitModReg (unsigned char Address
,unsigned char Mask
,unsigned char Data);

Bitova modifikace pomoci hodnoty a masky registru obvodu SJA1000.

bool USB2CAN_BitModReadReg (unsigned char Address
,unsigned char Mask
,unsigned char Data
,unsigned char *DataOut);

Bitova modifikace pomoci hodnoty a masky a zpétné ¢teni hodnoty registru obvodu SJA1000.

bool USB2CAN_WriteInstruction (unsigned __intl16 Address
,unsigned __intl6 Instruction);

Zapis instrukce do programové paméti (zména firmware) fidiciho mikroprocesoru.

bool USB2CAN_ReadTEC (unsigned char *TEC);

Piikaz zasle dotaz na stav registru TEC (Transmit Error Counter), zpét je vracena hodnota tohoto
registru. Hodnota je uloZzena na adresu specifikovanou v TEC. Neni li obdrZzena odpovéd do vyprSeni
timeoutu, je vraceno false. Doporu¢ena varianta je vsak povoleni automatického ¢teni pomoci
USB2CAN_EnableReadTEC a cteni hodnoty pomoci USB2CAN_GetTEC.

bool USB2CAN_ReadREC (unsigned char *REC);

Prikaz zasle dotaz na stav registru REC (Receive Error Counter), zpét je vracena hodnota tohoto
registru. Neni li obdrzena odpovéd do vyprSeni timeoutu, je vraceno false.

bool USB2CAN_ReadRST (unsigned int *RST);

Pfikaz zaSle dotaz na stav Citate RST (Reset Error Counter), zpét je vracena hodnota tohoto
registru. Neni li obdrzena odpovéd do vyprSeni timeoutu, je vraceno false. Tento ¢ita¢ udava pocet
prechodd do stavu Bus-Off (a restartd SJA1000).
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void USB2CAN_CmdPeliCAN (void) ;

Nastaveni pracovniho rezimu PeliCAN obvodu SJA1000.

void USB2CAN_CmdResetMode (void) ;

Nastaveni konfigura¢niho rezimu obvodu SJA1000.

void USB2CAN_CmdOperatingMode (void) ;

Nastaveni zakladniho pracovniho rezimu obvodu SJA1000.

void USB2CAN_CmdBaudRate (unsigned char t0, unsigned char t1l);

Zapis hodnot do timming registri obvodu SJA1000. Mozno pouze v konfiguraénim rezimu.

void USB2CAN_CmdEnableReadTEC (bool Enable);

Povoleni ¢teni registru TEC obvodu SJA1000.

void USB2CAN_CmdEnableReadREC (bool Enable);

Povoleni ¢teni registru REC obvodu SJA1000.

5. Funkce APl V2CAN

Zaclenéni virtualniho CAN bus portu dovoluje v aplikacich, které jsou postaveny na X2CAN API
fungovat i bez pFipojeného CAN bus adaptéru. CAN zprava odeslana pomoci virtualniho portu je
prijata zpét. To dovoluje napfiklad provadét off-line analyzu zalogovanych dat a zejména zjednoduSuje
testovani vyvijeného SW postaveného na X2CAN API. K dispozici je obvykla sada funkci, tentokrat s
predponou V2CAN.

bool V2CAN_Open () ;
bool V2CAN_Close () ;

bool V2CAN_SendRegisterMessage (unsigned char Datal[l13]);

bool V2CAN_SendStandardMessage (unsigned __intl6 StandardId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

bool V2CAN_SendExtendedMessage (unsigned __intl16 StandardId
,unsigned __int32 ExtendedId
,bool RTR, unsigned char Length
,unsigned char *Data);

bool V2CAN_SendExtendedMessage29 (unsigned ___int32 ExtendedId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

bool V2CAN_SendCANMessage (CAN_MESSAGE message) ;

bool V2CAN_GetMessagell_18 (bool *StExt
,unsigned __intl6 *StandardId
,unsigned ___int32 *ExtendedId
,bool *RTR
,unsigned char *Length
,unsigned char *Data);
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bool V2CAN_GetMessage29 (bool *StExt
,unsigned __int32 *Id
,bool *RTR, unsigned char *Length
,unsigned char *Data);

bool V2CAN_GetCANMessage (CAN_MESSAGE *message);

void V2CAN_SetTimeStampMode (bool mode) ;

int V2CAN_GetRXBufferLength (void) ;

int V2CAN_GetTXBufferLength (void) ;

void V2CAN_ClearBuffers (void);

bool V2CAN_WaitForRxMessage (unsigned int timeout);

unsigned char V2CAN_GetREC (void) ;
unsigned char V2CAN_GetTEC (void);
unsigned int V2CAN_GetRST (void);
void V2CAN_EnableReadTEC (bool enable);
void V2CAN_EnableReadREC (bool enable);

6. Funkce API X2CAN

Aby aplikace byly nezavislé na skute¢né pouzitém CAN adaptéru, obsahuje X2CAN API skupinu
funkci, ktera nam toto dovoluje. Pouze pfi inicializaci (otevieni) CAN portu je nutno specifikovat
pouzity adaptér. Dalsi funkce pro odeslani a pfijem zprav jsou shodné pro PP2CAN, USB2CAN i
V2CAN. V soucCasné verzi je vSak podporovana soucasna prace pouze vice adaptérd USB2CAN.
Pomoci X2CAN nelze paralelné pracovat s jednim adaptérem PP2CAN a jednim a vice adaptéry
USB2CAN. V pripadé potfeby této kombinace je mozno pracovat s USB2CAN adaptéry pomoci
X2CAN API nebo USB2CAN API a s adaptérem PP2CAN pak pomoci PP2CAN API.

void X2CAN_Prepare (void) ;

Inicializace datovych struktur.

bool X2CAN_Open (CAN_INTERFACE interface_type
, CAN_SPEED speed
,void (*error_function) (int err_code, const char * error_string) );

Otevieni CAN portu, je specifikovan CAN adaptér, komunikacni rychlost a chybova funkce.

bool X2CAN_Open_PP2CAN (WORD address
, CAN_SPEED speed
,void (*error_function) (int err_code, const char * error_string)
,1int HW_Version
,bool OneShotMode
,bool PassiveMode
,int ThreadPriority );

Otevreni CAN portu PP2CAN, je specifikovan CAN adaptér, komunikacéni rychlost a chybovéa
funkce. Funkce dovoluje nastavit médy OneShotMode, Passive a prioritu vliaken.

bool X2CAN_Open_V2CAN (void) ;
Otevreni V2CAN portu.
bool X2CAN_Open_USB2CAN (CAN_SPEED speed

,void (*error_function) (int err_code, const char * error_string)
,bool low_speed);
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Otevieni USB2CAN portu. Pfed pouzitim je tfeba provést volani USB2CAN_PrepareAdapter a
SelectActualAdapter.

bool

X2CAN_Close () ;

Uzavreni portu.

bool

X2CAN_IsInitialized();

Vraci true, je li port inicializovan.

bool

X2CAN_IsPP2CAN () ;

Vraci true, je-li aktualné pouzivany adaptér typu PP2CAN.

bool

X2CAN_IsUSB2CAN () ;

Vraci true, je-li aktualné pouzivany adaptér typu USB2CAN.

bool

X2CAN_IsV2CAN () ;

Vraci true, je-li aktualné pouzivany CAN port typu V2CAN.

CAN_INTERFACE X2CAN_GetInterfaceType () ;

Vraci typ aktualné pouzivaného CAN adaptéru.

Dale pak mame k dispozici obvyklou skupinu funkci pro odesilani/pfijem zprav, Cteni velikosti
buffert a nejriznéjsich pfiznakd. Tato skupina funkci je ve skuteCnosti realizovana jako ukazatele na
funkce jednotlivych adaptérd. Nemusime se vSak omezovat jen na pouziti téchto funkci, volani Ize
kombinovat se specializovanymi funkcemi API jednotlivych adaptéri. Nicméné to je nutné jen ve
vyjimec€nych pfipadech, v naprosté vétsiné pfipadl vystacime s touto skupinou funkci ktera dovoluje
odesilat zpravy a cCist zpravy z CAN sbérnice:

bool

bool

bool

bool

bool

bool

X2CAN_SendStandardMessage (unsigned __intl6 StandardId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

X2CAN_SendExtendedMessage (unsigned __intl6 StandardId
,unsigned __int32 ExtendedId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

X2CAN_SendExtendedMessage29 (unsigned __int32 ExtendedId
,bool RTR
,unsigned char Length
,unsigned char *Data);

X2CAN_SendCANMessage (CAN_MESSAGE message) ;

X2CAN_GetMessagell_ 18 (bool *StExt
,unsigned __intl6 *StandardId
,unsigned __int32 *ExtendedId
,bool *RTR
,unsigned char *Length
,unsigned char *Data);

X2CAN_GetMessage29 (bool *StExt
,unsigned __int32 *Id
,bool *RTR
,unsigned char *Length
,unsigned char *Data);
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bool X2CAN_GetCANMessage (CAN_MESSAGE *message);

void X2CAN_SetTimeStampMode (bool mode) ;
int X2CAN_GetRXBufferLength (void) ;
int X2CAN_GetTXBufferLength (void);
void X2CAN_ClearBuffers (void)

bool X2CAN_WaitForRxMessage (unsigned int timeout);

unsigned char X2CAN_GetREC (void) ;
unsigned char X2CAN_GetTEC (void);
unsigned int X2CAN_GetRST (void);
void X2CAN_EnableReadTEC (bool enable);
void X2CAN_EnableReadREC (bool enable);

7. Example 01

Tento priklad je ur€en pro Microsoft Visual Studio C++. Byl vytvoren ve verzi 6, neni vSak problém
jej naimportovat i do verze NET. Tento pfiklad demonstruje elementarni praci sou€asné s dvéma
USB2CAN adaptéry a jednim adaptérem PP2CAN. Pro jeho spusténi vSak neni nutné mit pfipojené
vSechny. Na nasledujicim obrazku je vidét okno aplikace. Ta obsahuje pole pro vyplnéni zpravy pro
odeslani a 3 logovaci okna pro jednotlivé CAN bus adaptéry. Komunikaéni rychlost je nastavena

"natvrdo" v kodu. V8echny adaptéry jsou typu High speed. Kompletni zdrojovy kéd je ke staZeni zde,

do projektu je tfeba zafadit knihovnu X2CAN API.

%
USBZCAN OF. [USEZEAN OF FPZCAN OF,
Meziage pended Message received
Staradard mezsage: Id1: 0 Standard meszage; 1d1: 0
Length 0 Length [
Crabac O-0-0H0A0-0H0-0 Cratar Oe0H0-0-0R 0RO
1= At ™ Betve " Actve

o 2 i Leok[d - 34E E ol
o o o o b [ o we | 'W'l

Jedna se o MFC aplikaci, typu Dialog based. Pro adaptéry je vyuzito specifickych APl PP2CAN a
USB2CAN. Trida hlavniho dialogu je pojmenovana na CExampe01_VCDIg. Inicializace adaptéri
probiha v metodé OnlnitDialog, ktera je ¢lenem této tfidy. O inicializaci se stard tato ¢ast kddu:

// Vytvorime datove struktury pro adaptery USB2CAN

// Otevirame adaptery parametru device number

// Prvni adapter

USB2CAN_adapter_1 = USB2CAN_PrepareAdapterEx (OPEN_BY_DEVICE_NUMBER,
// Druhy adapter

USB2CAN_adapter_2 = USB2CAN_PrepareAdapterEx (OPEN_BY_DEVICE_NUMBER,

// Nastaveni se kterym adapterem budu pracovat
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_1);

// Otevreni adapteru

bool back = USB2CAN_Open (SPEED_125k, TRUE ,ErrorUSB2CAN_1, false);
if (!back) m_log_usb2can_1.AddString ("USB2CAN Error");

else m_log_usb2can_1.AddString ("USB2CAN OK");

Strana 18 (celkem 28) www.canlab.cz

IIOII);

lllll);

Verze dokumentu 0.95
Autor: Ing. David Spanél



X2CAN APl v. 2.x

// Nastaveni se kterym adapterem budu pracovat
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_2);

// Otevreni adapteru

back = USB2CAN_Open (SPEED_125k, TRUE ,ErrorUSB2CAN_2, false);
if(!'back) m_log_usb2can_2.AddString ("USB2CAN Error");

else m_log_usb2can_2.AddString ("USB2CAN OK");

// Otevreni adapteru PP2CAN, adresa paralelniho portu je 888 dekadicky (378h)
back = PP2CAN_Open (888, SPEED_125k,

ErrorPP2CAN, NULL, PP2CAN_HW_HIGH_SPEED_1, false, false, 1) ;

if (!'back) m_log_pp2can.AddString ("PP2CAN Error");

else m_log_pp2can.AddString ("PP2CAN OK");

PFi ukonceni aplikace probiha uzavfeni portu:

// Ukonceni prace s adaptery

// Vyber aktualniho adapteru USB2CAN
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_1);
// Uzavreni CAN portu

USB2CAN_Close () ;

USB2CAN_DestroyAdapter (USB2CAN_adapter_1);

// Vyber aktualniho adapteru USB2CAN
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_2);
// Uzavreni CAN portu

USB2CAN_Close () ;

USB2CAN_DestroyAdapter (USB2CAN_adapter_2);

// Uzavreni adapteru PP2CAN
PP2CAN_Close();

Odeslani zpravy pfi stisku tlaitka ve funkci OnSend:

// CAN zprava kterou chceme odeslat

CAN_MESSAGE message;

UpdateData (TRUE) ;

// Vyplneni datovych polozek zpravy

message.Idl = m_idl;

message.Id2 = m_id2;

(m_st_ext) ? message.st_ext = true : message.st_ext = false;
(m_rtr) ? message.rtr = true : message.rtr = false;
message.length = m_length;

message.datal[0] = m_db0;
message.datal[l] = m_dbl;
message.datal[2] = m_db2;
message.data[3] = m_db3;
message.datal[4] = m_db4;
message.data[5] = m_db5;
message.datal[6] = m_db6;
message.datal[7] = m_db7;

// Odeslani zpravy podle vybraneho (aktivniho) adapteru
switch (m_active)
{
case 0:
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_1);
USB2CAN_SendCANMessage (message) ;
m_log_usb2can_1.AddString ("Message sended");
PrintMessageInfo (&m_log_usb2can_1, &message);
break;
case 1:
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_2);
USB2CAN_SendCANMessage (message) ;
m_log_usb2can_2.AddString ("Message sended");
PrintMessageInfo (&m_log_usb2can_2, &message);
break;
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case 2:
PP2CAN_SendCANMessage (message) ;
m_log_pp2can.AddString ("Message sended");
PrintMessagelInfo (&m_log_pp2can, &message);
break;

Kontrola pfichodu zpravy probiha ve funkci OnTimer takto:

// Prijem a zpracovani zprav

CAN_MESSAGE message;

// Vyber aktualniho USB2CAN adapteru
USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_1);

// Jsou prijaty nejake zpravy prvnim USB2CAN adapterem
if (USB2CAN_GetRXBufferLength ()>0)

{

// Jestlize ano, prectu jednu z nich
if (USB2CAN_GetCANMessage (&message) )

{

m_log_usb2can_1.AddString ("Message received");
PrintMessageInfo (&m_log_usb2can_1, &message);
}

}
// Jsou prijaty nejake zpravy druhym USB2CAN adapterem

USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter_2);
if (USB2CAN_GetRXBufferLength ()>0)

{
if (USB2CAN_GetCANMessage (&message) )

{

m_log_usb2can_2.AddString ("Message received");
PrintMessageInfo (&m_log_usb2can_2, &message);

}

// Jsou prijaty nejake zpravy PP2CAN adapterem
if (PP2CAN_GetRXBufferLength ()>0)

{
if (PP2CAN_GetCANMessage (&message) )

{
m_log_pp2can.AddString ("Message received");

PrintMessageInfo (&m_log_pp2can, &message);

Protoze vSak béhem casovéh intervalu, kdy je volana funkce OnTimer mlZe pfijit vice zprav, je
vhodné prepsat ¢teni CAN zprav takto:

while (PP2CAN_GetCANMessage (&message) )

{
m_log_pp2can.AddString ("Message received");
PrintMessagelInfo (&m_log_pp2can, &message);

}

Pokud by vycitani zprav probihalo v samostatném vldkné, je vhodné pouzivat funkci:
PP2CAN_WaitForMessage a USB2CAN_WaitForMessage. V pfipadé prace svice adaptéry
USB2CAN ve vice vlaknech, je tfeba uzavirat volani funkci (skupin funkci) mezi
USB2CAN_SelectActualAdapterAccess a USB2CAN_UnselectActualAdapterAccess.

8. Podrobny popis funkci APl USB2CAN

V soucasné dobé je mezi uzivateli USB2CAN API nejpouzivanéjsi variantou APl X2CAN. Proto
nasledujici text obsahuje podrobny popis chovani a pouziti funkci tohoto API.

X2CAN_DLLMAPPING void* USB2CAN_PrepareAdapter (void);
Funkce alokuje pamét a inicializuje nékteré proménné datové struktury, se kterou pracuji funkce
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API. Tato funkce je zékladni a nejjednodussi variantou vytvoreni této struktury. Inicializaci této
struktury je tfeba provést jesté pied vlastnim otevienim adaptéru. Je urCena pro variantu adaptéru
bez osazené konfigura¢ni paméti EEPROM. V tomto pfipadé je nastaven defaultni vybér vybér
zarizeni typu ,OPEN_BY_DESCRIPTION®, identifika¢ni fetézec je nastaven na ,USB <-> Serial*.
Timto Fetézcem se standardné identifikuji obvody FTDI 245 bez konfiguraéni EPROM. Déle je v této
funkci inicializovana kriticka sekce, ktera slouzi k oSetfeni vyluéného pfistupu k zafizeni v pfipadé
vicethreadové aplikace pomoci ,USB2CAN_SelectActualAdapterAccess".

X2CAN_DLLMAPPING void* USB2CAN_PrepareAdapterEEPROM (void) ;

Tato funkce je urcena pro adaptéry s osazenou EEPROM. Funkce se lisi pouze v inicializaci
identifikacniho fetézce a to na hodnotu ,USB2CAN".

X2CAN_DLLMAPPING void* USB2CAN_PrepareAdapterEx (EUSB2CANDevice selector, char
*name)

Posledni varianta inicializace datové struktury dovoluje specifikovat vybér adaptéru pomoci
parametru Device_selector. Je mozno pouzi tyto varianty: ,OPEN_BY_DEVICE_NUMBER,
OPEN_BY_SERIAL_NUMBER a OPEN_BY_DESCRIPTION®. Parametr name pak musi obsahovat
identifikacni Fetézec. OPEN_BY_DEVICE_NUMBER dovoluje vybrat adaptér podle Cisla pfipojeni,
name pak obsahuje napfikad fetézec ,0“. OPEN_BY_DESCRIPTION dovoluje pouzit volby ,USB <->
Serial“ nebo ,USB2CAN". Posledni varianta OPEN_BY_SERIAL_NUMBER dovoluje vybrat adaptér
dle sériového Cisla adaptéru, které je nastaveno v konfiguraéni EEPROM.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SelectActualAdapter (void* adapter);

Tato funkce je pouzivana jen v nékterych specialnich pfipadech, kdy aplikace nepracuje
s adaptérem vicevlaknové. Nastavuje adaptér se kterym chceme pracovat, nenastavuje vSak
vyhradni pfistup k adaptéru pomoci kritické sekce, pouze nastavuje aktualni adaptér se kterym chce
uzivatel pracovat. Po zavolani této funkce je mozné volat funkce pro otevieni adaptéru, odeslani
zpravy a podobné.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SelectActualAdapterAccess (void* adapter);

Nastavuje adaptér se kterym se bude pracovat a uzamyka kritickou sekci pro vyhradni pfistup.
Nasledné muzeme volat funkci (funkce) pro praci s adaptérem. Po zavolani téchto funkci musi
nasledovat volani: ,USB2CAN_UnselectActualAdapterAccess”. Funkce
,USB2CAN_SelectActualAdapterAccess"” je urCena primarné pro pouzitive vicethreadovych
aplikacich a pfi praci s vice adaptéry soucasné, kdy pomoci této funkce ménime adaptér se kterym
pracujeme.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_UnselectActualAdapterAccess (void);
Odemce kritickou sekci, kterd byla zamcena v ,USB2CAN_SelectActualAdapterAccess*.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_DestroyAdapter (void* adapter);
Po ukonc&eni prace s adaptérem napfiklad pfi ukoncéeni uzivatelské aplikace uvolfiuje tato funkce
pameét alokovanou pro adaptér.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_Open (CAN_SPEED speed, bool CreateCommThreads , void
(*error_function) (int err_code, const char * error_string), bool low_speed);

Funkce slouZi k otevieni a inicializaci adaptéru USB2CAN. Parametr CAN_SPEED nastavuje
komunikacéni rychlost. CreateCommThreads je tfeba vzdy nastavovat na true. V opacném pripadé
nejsou vytvorena nizkourovriova komunikacni vlidkna nutna pro funkci adaptéru. Ty se nevytvari jen
ve specialnich pfipadech napfiklad pfi ladéni firmware. Parametr error_function je ukazatel na funkci
kterou vola API v pfipadé chyby predava do ni textovy popis chyby. Tento ukazatel je mozné nastavit
na NULL. Posledni parametr low_speed se nastavuje na true v pfipadé pouZiti low_speed adaptéru.

X2CAN_DLLMAPPING USB2CAN_CloseErrorChannel (void) ;

Tato funkce nastavuje ukazatel na chybovou funkci predany pfi volani ,USB2CAN_Open*“ na
NULL. Tato funkce je uréena napfiklad pro pfipady kdy dochazi v dusledku napfiklad stavu BusOff
k ¢astému volani chybové funkce, coz znemoziuje uzavreni uzivatelské aplikace.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_Close (void) ;
Standardni uzavieni CAN portu zafizeni USB2CAN.
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X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_CloseExt (void) ;
Tato varianta uzavieni CAN portu zafizeni USB2CAN provede navic SW simulaci odpojeni a
pfipojeni zafizeni. Je ur€ena pro pripady kdy dojde k zavazné chybé USB driveru.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CheckUSBStatus (char *after_action);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Kontroluje status USB zafizeni,
v pfipadé chyby vola error funkci. Text ,after_action” je pouzit v chybovém hlaseni pfedaném do error

.....

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_CheckUSB (void) ;
Funkce je uréena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Vraci false pokud je signalizovan
chybny USB status.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SimulateUSBError (unsigned int status);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti pfi vyvoji USB2CAN API. Simuluje chybu na USB.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_CyclePort (void);
Funkce je uréena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Provede SW simulaci odpojeni a
pripojeni USB2CAN zafizeni. Vraci true pokud simulace odpojeni a pfipojeni probéhla v poradku.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_WaitForConnection (unsigned int hundreds_of_ms);
Funkce ¢eka na pfipojeni zafizeni, které bylo specifikovano pfi pfedchozim volani nékteré
z funkei typu USB2CAN_PrepareAdapter.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SetTimeout (int ms);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. UZivatelské pouziti této funkce neni
doporuceno. Nastavuje timeouty ¢ekani na data z USB2CAN adaptéru.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SetUSBBlockLimit (int Limit);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavuje limit pfi kterém
USB2CAN zacne blokovat pfijem pozadavku na odeslani CAN zpravy z divodu preplnénosti
internich bufferd procesoru. Povoleny hodnoty 1-18. Provadi modifikaci tohoto parametru, neprovadi
nastaveni v adaptéru USB2CAN.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SetupBasic (int BaudRate) ;

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Inicializuje Fadi¢ SJA1000,
nastavuje komunikacni rychlost. Uzivatel pfi stanardnim pouziti API tuto funkci nepouziva nebot tato
funkce se vola pfi volani USB2CAN_Open.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_ListenOnly (int BaudRate, bool listen_only);

Funkce dovoluje zapinat/vypinat funkci Listen only. V tomto médu USB2CAN nedovoluje odesilat
zpravy, pouze pasivné zachytava zpravy, nijak nezasahuje do komunikace na CAN sbérnici. Vice
podrobnosti k tomuto médu Ize nalézt v dokuentaci k obvodu SJA1000.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_Loopback () ;

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Odesila zpravu Loopback do
zafizeni USB2CAN, zafizeni toto zpravu zasle zpét do PC. Funkce ¢ekd, dokud neobdrzi zpravu zpét
nebo nevyprsi timeout.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SetMode (int Mode) ;

Funkce je urcena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavi jeden ze 4 pracovnich
maédi zarizeni USB2CAN. Jedna se o médy: BOOT_MODE, CONFIG_MODE, NORMAL_MODE a
LOOPBACK_MODE.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetMode (int *Mode) ;
Vraci aktualni nastaveny mod. Parametr Mode musi ukazovat na platnou proménnou.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetFirmwareVersion (char *Version);
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Vraci aktualni verzi firmware zafizeni USB2CAN. Paramter Version musi ukazovat na pole o
minimalni délce 13 znakd.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_CommandO (unsigned char Command) ;

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Dovoluje odesilat pfikazy typu
Command do zafizeni USB2CAN. Vice podrobnosti o téchto pfikazech Ize nalézt v dokumentu:
USB2CAN: Struktura USB komunikace.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_Commandl (unsigned char Command, unsigned char
Paraml) ;

Funkce je urcena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Dovoluje odesilat pfikazy typu
Command do zafizeni USB2CAN. Vice podrobnosti o téchto pfikazech Ize nalézt v dokumentu:
USB2CAN: Struktura USB komunikace.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_Command2 (unsigned char Command, unsigned char Paraml,
unsigned char Param?);

Funkce je uréena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Dovoluje odesilat pfikazy typu
Command do zafizeni USB2CAN. Vice podrobnosti o téchto pfikazech Ize nalézt v dokumentu:
USB2CAN: Struktura USB komunikace.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_Command3 (unsigned char Command, unsigned char Paraml,
unsigned char Param2, unsigned char Param3);

Funkce je uréena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Dovoluje odesilat pfikazy typu
Command do zafizeni USB2CAN. Vice podrobnosti o téchto pfikazech Ize nalézt v dokumentu:
USB2CAN: Struktura USB komunikace.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_ReadReg (unsigned char Address, unsigned char *Data);
Funkce je urcena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Je urCena ke ¢teni zadaného
registru CAN fadice SJA1000.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_WriteReg (unsigned char Address, unsigned char Data);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Je urena k zépisu do zadaného
registru CAN fadi¢e SJA1000.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_WriteReadReg(unsigned char Address, unsigned char
Data, unsigned char *DatalOut);

Funkce je uréena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Je urCena k zapisu do zadaného
registru CAN fadic¢e SJA1000. Po provedeni zapisu provede ¢teni tohoto registru.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_BitModReg (unsigned char Address, unsigned char Mask,
unsigned char Data);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Provadi modifikaci bitd registru dle
zadané masky. Jsou modifikovany bity které odpovidaji bitd s hodnotou 1 v masce.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_BitModReadReg (unsigned char Address, unsigned char
Mask, unsigned char Data, unsigned char *DatalOut);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Provadi modifikaci bitd registru dle
zadané masky. Jsou modifikovany bity které odpovidaji bitd s hodnotou 1 v masce. Po ukonéeni
modifikace provede zpétné ¢teni hodnoty registru.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_WriteInstruction(unsigned __intl6 Address, unsigned
_ intl6 Instruction);

Funkce je urcena priméarné pro interni pouziti USB2CAN API. Slouzi k modifikaci firmware
adaptéru USB2CAN. Av8ak v uzvatelskych verzich API je funkce nevykona Zadnou ¢innost.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_ReadInstruction (unsigned __intl6 Address, unsigned
__intle6 *Instruction);

Funkce je uréena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Slouzi k modifikaci firmware
adaptéru USB2CAN. Av8ak v uzvatelskych verzich API je funkce nevykona zadnou €innost.
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X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_ReadTEC (unsigned char *TEC);

Funkce ¢te hodnotu registru TEC (Transmit Error Counter). Interné pracuje tak ze zasle
pozadavek na &teni tohoto registru a ¢eka na jeho dokonceni. Tim blokuje ostatni transakce na USB
stimto adaptérem. Proto je doporu€eno ¢&teni tohoto registru pomoci kombinace volani
,USB2CAN_EnableReadTEC" a ,USB2CAN_GetTEC" kdy k blokovani transakci nedochazi, o ¢teni
se stara vnitini vrstva API.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_ReadREC (unsigned char *REC);

Funkce ¢te hodnotu registru REC (Receive Error Counter). Interné pracuje tak ze zasle
pozadavek na ¢teni tohoto registru a ¢eké na jeho dokonceni. Tim blokuje ostatni transakce na USB
stimto adaptérem. Proto je doporu€eno &teni tohoto registru pomoci kombinace volani
,USB2CAN_EnableReadREC* a ,USB2CAN_GetREC" kdy k blokovani transakci nedochazi, o cteni
se stard vnitfni vrstva API.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_ReadRST (unsigned int *RST);
Funkce ¢te hodnotu Reset counteru. Tento &ita¢ pocita resety obvodu SJA1000 pfi pfechodu do
stavu BusOff.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SetPassiveMode (bool mode) ;
Nastavuje pasivni komunika¢ni mod. Blokuje odeslani zpravy na CAN ve funkcich API aby bylo
zabranéno nahodnému odelani CAN zpravy pfi praci na neznamé CAN systému.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SetOneShotMode (bool mode) ;
Nastavuje méd ,,One Shot“. V tomto médu pokud se nepodafi fadi¢i CANu zpravu odeslat,
nebude provadét dalsi pokus o odeslani.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdBasicCAN (void) ;
Funkce je urcena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Natavuje mod BasicCAN fadice
SJA1000. UzZivatelské pouziti této funkce neni doporuceno.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdResetMode (void);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Natavuje Reset mdd radice
SJA1000. Uzivatelské pouziti této funkce neni doporuceno.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdPeliCAN (void) ;
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Natavuje PeliCAN mdéd radice
SJA1000. Uzivatelské pouziti této funkce neni doporuceno.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdOperatingMode (void) ;
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Natavuje Operacni mod fadice

SJA1000. UZivatelské pouziti této funkce neni doporuceno.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdBaudRate (unsigned char t0, unsigned char tl);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavuje Timing registry fadice
SJA1000.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdCriticalTransmitLimit (unsigned char Limit);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavuje limit pfi kterém
USB2CAN zacne blokovat pfijem pozadavku na odeslani CAN zpravy z divodu preplnénosti
internich bufferd procesoru. Povoleny hodnoty 1-18. Provadi nastaveni parametru v adaptéru
USB2CAN.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_CmdReadyTransmitLimit (unsigned char Limit);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavuje limit pfi kterém
USB2CAN zacne vypne blokovani pfijmu pozadavki na odeslani CAN zpravy z divodu preplnénosti
internich bufferd procesoru. Povoleny hodnoty 1-18. Provadi nastaveni parametru v adaptéru
USB2CAN.

void USB2CAN_HandBasicCAN (void) ;
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Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Na rozdil od podobné jiz dfive
uvedené funkce, kterd zasild pozadavek na nastaveni médu do zarizeni USB2CAN nastavuje tato
funkce mdd BasicCAN nastavenim jednotlivych registri z PC.

void USB2CAN_HandPeliCAN (void);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Na rozdil od podobné jiz dfive
uvedené funkce, ktera zasila pozadavek na nastaveni médu do zafizeni USB2CAN nastavuije tato
funkce méd PeliCAN nastavenim jednotlivych registrd z PC.

void USB2CAN_HandResetMode (void) ;

Funkce je uré¢ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Na rozdil od podobné jiz dfive
uvedené funkce, ktera zasila pozadavek na nastaveni médu do zafizeni USB2CAN nastavuije tato
funkce Reset mdd nastavenim jednotlivych registrii z PC.

void USB2CAN_HandOperatingMode (void) ;

Funkce je urcena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Na rozdil od podobné jiz dfive
uvedené funkce, kterd zasila pozadavek na nastaveni médu do zafizeni USB2CAN nastavuje tato
funkce Operating méd nastavenim jednotlivych registra z PC.

void USB2CAN_HandListenOnlyMode (void) ;

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Na rozdil od podobné jiz dfive
uvedené funkce, kterd zasild pozadavek na nastaveni modu do zarizeni USB2CAN nastavuje tato
funkce ListenOnly mdd nastavenim jednotlivych registra z PC.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_BaudRate_Oscl6 (int BaudRate) ;
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavuje hodnoty Timing registrd
v datové struktlife adaptéru. Neprovadi vSak nastaveni v zafizeni USB2CAN.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_BaudRate_0sc20 (int BaudRate);

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Nastavuje hodnoty Timing registrd
v datové struktire adaptéru. Neprovadi vSak nastaveni v zafizeni USB2CAN. Funkce je uréena
pouze pro specialni variantu adaptéru osazenou krystalem 20MHz.

bool USB2CAN_SendUSBLoopback () ;

Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API. Odesila zpravu Loopback do
zafizeni USB2CAN. Na rozdil od funkce USB2CAN_Loopback neceka na pfijeti této zpravy zpét.
Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.

bool USB2CAN_SendUSB (unsigned char *data, int length);
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani. Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.

bool USB2CAN_SendUSBReadReg (unsigned char Address);
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani. Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.

bool USB2CAN_SendUSBWriteReg (unsigned char Address, unsigned char data);
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani. Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_GetStatistics (USB2CAN_Statistics *Statistics);
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani. Na adresu struktury Statistics vraci statistiku o
prubéju komunikace s adaptérem USB2CAN a sbérnici CAN.

double USB2CAN_PerformanceTest (int NumberOfMessages) ;
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani. Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.

double USB2CAN_PerformanceReadTest (int NumberOfMessages) ;
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani. Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.

double USB2CAN_PerformanceWriteTest (int NumberOfMessages) ;
Funkce urcena pouze pro vyvoj a testovani. Funkce je dostupna jen pfi pouziti statické knihovny.
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X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SWSetTransmitCritical (bool state);
Funkce urcena pouze pro vyvoj a testovani. Simuluje zaplnéni internich bufferd zafizeni
USB2CAN.

X2CAN_DLLMAPPING int USB2CAN_GetTransmitErrors ();
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_ClearTransmitErrors();
Funkce uréena pouze pro vyvoj a testovani.

X2CAN_DLLMAPPING int USB2CAN_GetTXBufferLength();
Vraci velikost softwarového bufferu zprav v PC, které ¢ekaji na odeslani na CAN.

X2CAN_DLLMAPPING int USB2CAN_GetRXBufferLength () ;
Vraci velikost softwarového bufferu zprav v PC pfijatych z CANu, které ¢ekaji na zpracovani.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_SetTimeStampMode (bool mode) ;
Povoluje méfeni Casu pfijeti zpravy. Cas je nastaven u kazdé zpravy zvlast pfi jejim pfijeti.
Vzrasta ovSem zatéz procesoru PC.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_ClearBuffers (void);
Vymaze obsah bufferd zprav ¢ekajicich na odesani na CAN i pfijatych z CANu ¢ekajicich na
zpracovani.

X2CAN_DLLMAPPING unsigned char USB2CAN_GetREC (void); B
Funkce je urCena pro ¢teni registru REC (Receive Error Counter) z CAN fadice SJA1000. Cteni
musi byt povoleno funkci ,USB2CAN_EnableReadREC*.

X2CAN_DLLMAPPING unsigned char USB2CAN_GetTEC (void);
Funkce je urCena pro Cteni registru TEC (Transmit Error Counter) z CAN Fadi¢e SJA1000.
Cteni musi byt povoleno funkci ,USB2CAN_EnableReadREC*.

X2CAN_DLLMAPPING unsigned int USB2CAN_GetRST (void);
Funkce je uréena pro ¢éteni ¢itace RST (Reset Counter).

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_EnableReadTEC (bool enable);
Povoluje ¢teni registru TEC. O periodické ¢teni se stara API. Aktualni hodnot Ize ¢ist pomoci
,USB2CAN_GetTEC".

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_EnableReadREC (bool enable);
Povoluje ¢teni registru REC. O periodické ¢teni se stara API. Aktualni hodnot Ize ¢ist pomoci
,USB2CAN_GetREC".

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_AutoRecconectEnable (bool enable);
Funkce je ur€ena primarné pro interni pouziti USB2CAN API.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_HighBusLoad (void) ;
Zvysuje prioritu vlidkna pro ¢teni dat z USB.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_LowBusLoad (void) ;
Snizuje prioritu vldkna pro ¢teni dat z USB. Pro pfipady kdy chceme snizit zatéZz PC a ne CANu
neni velky ,provoz“.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_LowTransmit (void);
Snizuje prioritu vldkna pro odesilani CAN zprdv v piipadé Ze preferujeme piijem zprav a
odesilani zprav je provadéno minimalné nebo vibec.

X2CAN_DLLMAPPING void USB2CAN_ImproveEMCImmunity (unsigned int count);
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Zvysuje odolnost USB na rudeni. Interné vola funkci FTDI driveru FT_SetResetPipeRetryCount.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SendCANMessage (CAN_MESSAGE message) ;

Funkce je ur€ena pro odeslani CAN zpravy. Zprava je predana strukturou CAN_MESSAGE. API
je orientovano predevS8im na praci se zpravami v tomto formatu. Pfedpoklada se nastaveni polozek
Id1 (standardni, 11 bitova ¢ast identifikatoru) a 1d2 (roz8ifena, 18 bitova cast identifikatoru). Pokud
pracujete s 29 bitovym identifikatorem Id, je tfeba aktualizovat Id1 a Id2 pomoci funkce
,CANMsgUpdateFrom29“ (canbus.h).

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SendRegisterMessage (unsigned char Datal[l3]);
Funkce je uréena pro odeslani CAN zpravy. Zprava je zadana ve formatu registrd obvodu
SJA1000.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SendSJAMessage (SJA1000MsgData *Data);

Funkce je ur€ena pro odeslani CAN zpravy. Zprava je zadana ve formatu registrd obvodu
SJA1000. Neni vSak pouzito pole bajti ale struktura ,SJA1000MsgData“ ktera dovoluje lepsi orientaci
v jednotlivych bajtech.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SendStandardMessage (unsigned __intl6 StandardId, bool
RTR, unsigned char Length, unsigned char *Data);

Funkce je uréena pro odeslani standardni, 11 bitové CAN zpravy. Jednotlivé polozky zpravy jsou
zadavany smostatné, neni tak tfeba vypliovat strukturu CAN_MESSAGE.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SendExtendedMessage (unsigned __intl6 StandardId,
unsigned __int32 ExtendedId, bool RTR, unsigned char Length, unsigned char *Data);

Funkce je ur€ena pro odeslani rozsifené, 29 bitové CAN zpravy. Jednotlivé polozky zpravy jsou
zadavany smostatné, neni tak tfeba vyplfiovat strukturu CAN_MESSAGE. Standardni i rozSifena ¢ast
jsou zadany samostatné.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SendExtendedMessage29 (unsigned __int32 ExtendedId,
bool RTR, unsigned char Length, unsigned char *Data);

Funkce je ur€ena pro odeslani rozsifené, 29 bitové CAN zpravy. Jednotlivé polozky zpravy jsou
zadavany smostatné, neni tak tfeba vyplriovat strukturu CAN_MESSAGE. Identifikator je zadan v 29

bitovém formatu.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_SimulateCANMessage (CAN_MESSAGE message);
Funkce dovoluje z PC simulovat pfichod zpravy.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetSJAMessage (SJA1000MsgData *data);

Vraci true, je-li zprava precétena, pokud je bufer pfijatych zprav prazdny, vraci false. Zprava je
uloZzena na adresu pfedanou parametrem ,data“ ve formatu registrd obvodu SJA1000. Adresa
struktury ,SJA1000MsgData“ musi tedy platna.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetCANMessage (CAN_MESSAGE *message);

Vraci true, je-li zprava prectena, pokud je bufer pfijatych zprav prazdny, vraci false. Zprava je
ulozena na adresu pfedané parametrem ,message” ve formatu registrd CAN_MESSAGE. Adresa
struktury ,CAN_MESSAGE" musi tedy platna.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetMessagell_ 18 (bool *StExt, unsigned __intl6
*StandardId, unsigned __int32 *ExtendedId, bool *RTR, unsigned char *Length,
unsigned char *Data);

Vraci true, je-li zprava prectena, pokud je bufer pfijatych zprav prazdny, vraci false. Zprava je
uloZena na adresy predané parametry, v8echny ukazatele museji tedy byt platné. Zprava je ¢tena ve
formatu 11+(18) bitd.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetMessagell_18_t (bool* StExt, unsigned __intl6*
StandardId, unsigned __int32* ExtendedId, bool* RTR, unsigned char* Length,
unsigned char* Data, CANMessageTime* time);

Vraci true, je-li zprava precétena, pokud je bufer pfijatych zprav prazdny, vraci false. Zprava je
uloZzena na adresy predané parametry, vSechny ukazatele museji tedy byt platné. Zprava je ¢tena ve
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formatu 11+(18) bitd. Na rozdil od pfedeslé funkce nastavuje na adresu pfedanou parametrem
CANMessageTime ¢as pfijmu zpravy.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_GetMessage29 (bool *StExt, unsigned __int32 *Id, bool
*RTR, unsigned char *Length, unsigned char *Data);

Vraci true, je-li zprava precétena, pokud je bufer pfijatych zprav prazdny, vraci false. Zprava je
uloZzena na adresy predané parametry, vSechny ukazatele museji tedy byt platné. Zprava je ¢tena ve
formatu 29 bitd.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_WaitForRxMessage (unsigned int timeout) ;
Funkce ¢eka na pfichod zpravy, maimalné v8ak po zadany pocet milisekund. Byla li zprava
pfijata, vraci true.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_WaitForRxMessage2 (unsigned int timeout,void
*adapter) ;

Funkce ¢eka na pfichod zpravy, maimalné vSak po zadany pocet milisekund. Byla li zprava
pfijata, vraci true. Tato varianta je vhodna pro pfipady, kdy pracujete s vice adaptéry. Do funkce se
predava ukazatel na datovou strukturu adaptéru, nevyzaduje nastaveni aktualniho adaptéru pomoci
,USB2CAN_SelectActualAdapterAccess".

X2CAN_DLLMAPPING char* USB2CAN_GetUSBDeviceInfo (void);
Funkce vraci ukazatel na textovy fetézec se seriovym Cislem adaptéru.

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_ErrorCaptureDecoder (unsigned char ECC_register, char*
TextDescription);

Funkce je ur€ena pro dekdédovani chybového registru ECC. Textovy popis chyby je ulozen na
adresu pfedanou parametrem TextDescription.

9. Zmény ve verzich API

2.025 - Pfiddno rozhrani pro praci s adaptérem prostfednictvim sit¢ a Remote CAN serveru.
- Pfiddna mozZnost zaregistrovat funkce pro préci s adaptéry jinych vyrobct.
2.020 - Funkce jsou deklarovany s Extern “C*. Tato tuprava byla provedena pro lepsi pienositelnost DLL

mezi prekladaci. To si vyzadalo prejmenovani neékterych funkei, které byly ptivodné pretizeny
(naptiklad funkce USB2CAN_GetMessagel1_18).

- Funkce USB2CAN_PrepareAdapter je urcena pro adaptér bez konfigracni EEPROM, pro adaptér

s konfiguraéni EEPROM je urc¢ena funkce USB2CAN_PrepareAdapterEEPROM.

- Funkce USB2CAN_GetUSBDevicelnfo vraci sériové ¢islo adaptéru.

- Funkce USB2CAN_HighBusLoad, USB2CAN_LowBusLoad a USB2CAN_LowTransmit dovoluji
v nékterych aplikacich sniZzit z4t€z CPU.

2.015 - Funkce pro zabezpeceni vyhradniho piistupu k adaptérim pii soucasné préci s vice adaptéry:
USB2CAN_SelectActual AdapterAccess a USB2CAN_SelectActual AdapterAccess.

Funkce USB2CAN_ErrorCaptureDecoder pro dekédovani chyb pfenosu na CANu.

- CANMsgUpdateFrom11_18 a CANMsgUpdateFrom29 pro synchronizaci tvaru identifikdtorti

- Pridany funkce pro vytvareni identifikatorti nékterych high-level protokolti (napt. CANMsgSAE).
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