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X2CAN API

Toto API je uréené pro prevodniky CAN bus firmy CANLAB s.r.o. Kazdy prevodnik
ma vlastni sadu APl funkci. Funkce vzdy zalinaji nazvem pievodniku. Tedy
PP2CAN_funkce, USB2CAN_funkce, ETH2CAN_ funkce atd. Prevodniky
USB2CAN TRIPLE a COMBO maji spole¢nou sadu funkci
USB2CAN_TRIPLE_funkce. V2CAN _funkce je pak virtualni interface — loopback.

Pro situace, kdy je tfeba integrovat vice typl prevodniki do jednoho software
(napfiklad software PP2CAN), je k dispozici sada funkci X2CAN. To jsou ukazatele
na funkce, které se nastavi na funkce dle vybraného prevodniku. Pak je mozné
napfiklad pro pfijem CAN zprav vzdy pouzit funkci x2can_cetcanmessage.

Pro situace, kdy je tfeba pracovat nejednou s vice pfevodniky jednoho typu, probiha
vybér prevodniku, se kterym se bude pracovat pomoci funkci uss2can_selectactualadapter
USB2CAN_TRIPLE_SelectActualadapter @ POdObNE.

Varianty prevodniku

Prevodnik USB2CAN
Pfevodnik USB — 1x CAN bus 2.0, pro USB komunikaci pouziva obvod FTDI.

Prevodnik USB2CAN TRIPLE

Prevodnik USB — 2x CAN bus 2.0 + 1x CAN FD

Vyuziva USB osazeného MCU a vlastni PID a VID — sublicence Microchip.
VID: 0x04D8

PID: 0xFOD7

Prevodnik USB2CAN COMBO

Pfevodnik USB — 1x CAN FD + 1x CAN low speed + 1x CAN single wire
Vyuziva USB osazeného MCU a vlastni PID a VID — sublicence Microchip.
VID: 0x04D8

PID: 0xE9B2

Detekce a nalezeni

Vyhledani zarizeni s FTDI chipem

Tedy i mozného pfevodniku USB2CAN a naplnéni vyhledanych sériovych ¢isel do
combo boxu.

FT_STATUS ftStatus;
DWORD numDevs;

m_device_list.ResetContent();

m_device_list.RedrawWindow();

UpdateData(FALSE);

ftStatus = FT_ListDevices(&umDevs, NULL, FT_LIST_NUMBER_ONLY);
if(ftStatus == FT_OK)
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CString str;
ftStatus = FT_ListDevices(&numDevs, NULL, FT_LIST_NUMBER_ONLY);
if(ftStatus == FT_OK)
{
DWORD d;
char *BufPtrs[64]; // pointer to array of 64 pointers
for(d=0; d<numDevs; d++)
BufPtrs[d] = new char[64];

ftStatus = FT_ListDevices(BufPtrs, &numDevs, FT_LIST_ALL|FT_OPEN_BY_SERIAL_NUMBER);
if (FT_SUCCESS(ftStatus))
{

for(DWORD u=@; u<numDevs; u++)

{

str.Format("%s", BufPtrs[u]);
m_device_list.AddString(str);

else

str.Format("ListDevices failed");
m_device_list.AddString(str);
¥

//free memory
for(d=0; d<numDevs; d++)
delete BufPtrs[d];

else
AfxMessageBox("FT_ListDevices failed");

}
if(m_device_list.GetCount()>0)
m_device_list.SetCurSel(0);

Detekce pripojeni nebo odpojeni prevodniku

Pro detekci je mozné pouzit funkci APl usB2cAN_DeviceNotificationstart. Od verze API
3.004 neni funkce limitovana pouze na klasicky pfevodnik USB2CAN ale pro
jakékoliv zafizeni USB. Parametrem funkce je pak callback, kam je pfedan PID a VID
pripojeného nebo odpojeného zafizeni.

Start monitorovani:
USB2CAN_DeviceNotificationStart(USB2CAN_DeviceNotification);

Ukon&eni monitorovani:
USB2CAN_DeviceNotificationStop();

Pfiklad jednoduché callback funkce:

void USB2CAN_DeviceNotification(USB2CAN_DEVICE_NOTIFICATION notification,
USB2CAN_DEVICE_NOTIFICATION_INFO info)

{
if(p_log->GetCount()>50)

p_log->ResetContent();
p_log->RedrawWindow();

}

CString s;

if((info.pid==0x6001)8&&(info.vid==0x0403))
p_log->InsertString(@, "USB2CAN or FTDI device");

else if((info.pid==0xFOD7)&&(info.vid==0x04D8))
p_log->InsertString(®, "USB2CAN TRIPLE");
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else if((info.pid==0xE9B2)&&(info.vid==0x04D8))
p_log->InsertString(@, "USB2CAN COMBO");

if(notification == INSERT)

s.Format("INSERT PID:%.4X VID:%.4X", info.pid, info.vid );
else

s.Format("REMOVE PID:%.4X VID:%.4X", info.pid, info.vid );

p_log->InsertString(1,s);
p_log->InsertString(2,"--------------- ")

Inicializace

Inicializace pfevodniku USB2CAN

//Ukazatel kde bude vytvorena datova struktura prevodniku

void *USB2CAN_adapter;

//Z combo boxu viz priklad vyhledani prevodniku USB2CAN prectu polozku //vybraného
sériového ¢isla

char usb2can_ident[128];

m_device_list.GetlLBText(m_device list.GetCurSel(),usb2can_ident);

//Alokuji pamét pro strukturu dat nutnou pro prevodnik

USB2CAN_adapter = USB2CAN_PrepareAdapterEx(OPEN_BY_SERIAL_NUMBER, usb2can_ident);
//Vyberu pro praci tento adaptér

USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter);

// Otevreni adapteru

bool back = USB2CAN_Open(SPEED_125k, TRUE ,ErrorUSB2CAN, false);

if(!back) p_log->AddString("USB2CAN Error");

else p_log->AddString("USB2CAN OK");

//Nastavim ukazatele pro pripadné pouziti univerzalnich funkci X2CAN API
X2CAN_USB2CAN_SetPointers();

ErrorUsB2CAN — toto je ukazatel na callback, kam jsou pfedavany chybové hlaseni:

void ErrorUSB2CAN(int error_code,const char *text)

{
}

Inicializace prevodniku USB2CAN TRIPLE

//vypsat nebo zapsat do logu

//Ukazatel kde bude vytvorena datova struktura prevodniku

void *USB2CAN_triple_adapter;

//Alokuji pamét pro strukturu dat nutnou pro prevodnik

//Parametrem funkce je ¢islo COM portu

//Je 1i zadana hodnota -1, vyhleda se ¢islo COM portu samo dle PID a VID
USB2CAN_triple_adapter = USB2CAN_TRIPLE_PrepareAdapter(-1);

//Nastavim rychlosti jednotlivych CAN portd
USB2CAN_TRIPLE_PrepareAdapterSpeedCl((void*)USB2CAN_triple_adapter,SPEED_250k,false);
USB2CAN_TRIPLE_PrepareAdapterSpeedC2((void*)USB2CAN_triple_adapter,SPEED_250k,false);
USB2CAN_TRIPLE_PrepareAdapterSpeedC3((void*)USB2CAN_triple_adapter, CAN_250K_1M,false,false, true);
USB2CAN_TRIPLE_SelectActualAdapter(USB2CAN_triple_adapter);

//Presné casové znacky prijatych zprav

USB2CAN_TRIPLE_SetTimeStampMode(true);

//Méd uprednostnujici poradi

USB2CAN_TRIPLE_SetBufferMode(1);

//Zde se opakuje rychlost pro port 1 - kompatibilita univerzalnich X2CAN funkci
USB2CAN_TRIPLE_Open(SPEED_250k,NULL);

//Nastavim ukazatele pro pripadné pouziti univerzalnich funkci X2CAN API
X2CAN_USB2CAN_TRIPLE_SetPointers();
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Inicializace prevodniku USB2CAN COMBO

Tento pfevodnik pouziva stejny MCU, av8ak jiné budi¢e CANu a modifikovany FW.
Pouzivaji se stejné funkce jako pro prevodnik TRIPLE: Pro praci s timto pfevodnikem
se pouze vola funkce

void* USB2CAN_TRIPLE_PrepareAdapter(int port_number, bool combo = false);

s dodateCnym parametrem. Napfiklad takto:
void *USB2CAN_combo_adapter;

USB2CAN_combo_adapter = USB2CAN_TRIPLE_PrepareAdapter(-1, true);
Parametr combo nastaveny na true specifikuje, Zze se bude pracovat s COMBO
prevodnikem.

Prace se zpravami
Pro pfijem i odeslani CAN zprav je pouzivana struktura CAN_MESSAGE.

Pro CAN zpravy ve formatu CAN 2.0 s 8 datovymi bajty se pouziva pro ulozeni
téchto dat polozka pole data. V pFipadé portu pfevodniku, ktery podporuje CAN FD je
v pfipadé delSi zpravy nez 8 datovych bajtd vyplnéno prvnich 8 datovych bajtl také
do pole data. Pro dalSi bajty se alokuje pamét a tento ukazatel se nastavuje do
polozky fd_data.

PFi odesilani alokuje pamét a nastavuje ukazatel bud uzivatel, nebo je mozné pouzit
funkci CAN_MESSAGE_FD_prepare NebO CAN_MESSAGE_FD_alocate. Prvni funkce vynuluje i
polozky zpravy, druha jen pfipadné alokuje pamét (dle délky).

Pro dealokaci pfi pfijeti zpravy po jejim zpracovani je pak kdispozici funkce
CAN_MESSAGE_delete pfipadné uzivatel provede dealokaci sam.

Odeslani CAN zpravy

CAN_MESSAGE message;

// Vyplneni datovych polozek zpravy
message.Id = Ox18DA17F1;
message.st_ext = true;
message.fd_can = false;
CANMsgUpdateFrom29(&message);

message.rtr = false;
message.length = 8;

message.data[@]
message.data[1]
message.data[2]
message.data[3]
message.data[4]
message.data[5]
message.data[6]
message.data[7] =

oo
oONOOUVTDA WNE
e Le Le Lo W

non
e o

e

//USB2CAN_SelectActualAdapter (USB2CAN_adapter);
X2CAN_SendCANMessage(message);

5/8 Verze 1.02



X2CAN API V3 - USB2CAN — USB2CAN TRIPLE — USB2CAN COMBO www.canlab.cz

Identifikator CAN zpravy je mozné zadat jako Id (29b) nebo 1d1+ld2 (11+18b). Pro
vnitfni synchronizaci obou variant jsou uréené funkce cAnMsgUpdateFrom29 a
CANMsgUpdateFrom11_18.

Cteni prijatych zprav

CAN_MESSAGE message;
bool msg = X2CAN_GetCANMessage(&message);
if(msg)

{

¥

Pfipadné je take mozné pouzit funkci:

X2CAN_DLLMAPPING bool USB2CAN_TRIPLE_WaitForRxMessage(const unsigned int timeout);

Parametrem je doba &ekani na pfichod zpravy. Nekonecné ¢ekani je mozné zadat
parametrem waIT_INFINITE. Pokud je ¢ekani ukonceno, vraci v pfipadé pfijeti zpravy
hodnotu true. Pokud vyprsel timeout, je vracena hodnota false.

Ulozeni dat do zpravy a jejich dekodovani zpét

Obvykle se pro prenos dat pouzivaji celoCiselné typy dat. Pokud se pouziva
promeénna, kdy jsou tfeba prenaset desetiny, setiny nebo je tfeba prenaset data jesté
jemnéji, nepouziva se zpravidla typ float ale integer se zadanou vahou bitu —
rozliSenim, pfipadné offsetem.

Taktéz neni pravidlem, Ze se pouzivaji datové typy s bitovou délkou v nasobku 8, ale
v praxi mohou mit data nejraznéjsi délku, napfiklad 12 nebo 15 bitovy integer a
podobné.

Pro snadné vkladani dat jsou v API obsazeny funkce:

void storeSignal(uint8_t* frame, uint64_t value, const uint8 t startbit, const uint8 t
length, bool is_big endian, bool is_signed);

void storeSignalFD(uint8_t* frameDataClassic8, uint8_t* frameDataFD56, uint64_t value,
const uintl6_t startbit, const uintl6_t length, bool is_big endian, bool is_signed);

Pro vycteni dat jsou v API| obsazeny funkce:

uint64_t extractSignal(const uint8 t* frame, const uint8_ t startbit, const uint8_t
length, bool is_big endian, bool is_signed);

uinte4_t extractSignalFD(const uint8_t* frameDataClassic8, const uint8_t*

frameDataFD56, const uintl6_t startbit, const uint8_t length
, bool is_big endian, bool is_signed);

frameDataClassic8 - Ukazatel na prvnich 8 datovych bajtd CAN zpravy, v pfipadé
struktury can_MEsSAGE tedy &message.data[@]
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frameDataFD56 - ukazatel na daldich 56 datovych bajtl CAN FD zpravy, V pFipadé
struktury can_MEssAGE tedy message.fd_data
startbit — pozice prvniho bitu kam se vkladaji data, pozor na big endian

length — delka dat (maximalné 64 bitu)

is_big_endian — true pokud se jedna o big endian

is_signed — pokud je true, jedna se o integer se znaménkem

Rychlosti CANu podporované prevodniky

Pfevodniky podporuji jak bé&zné& pouzivané rychlosti CAN sbérnice, tak i nékteré

méné

rozsSirené.

Nicméné

nékteré prevodniky nemusi

nestandardnich CAN rychlosti podporovat.

X2CAN API podporuje funkce pro zjisténi seznamu podporovanych rychlosti.

konkrétni

Pfiklad naplnéni Combo boxu seznamem podporovanych rychlosti:

//Parametrem je ukazatel na combo box, typ interface a ¢islo CAN portu
//pro ktery se seznam cCte.
void FillSpeedComboBox(CComboBox* combo, CAN_INTERFACE iface, int port)

{

7/8

combo->ResetContent();
//Celkovy pocet podporovanych rychlosti.
int size = CANSpeedListSize(iface,port);
for(int i=0;i<size;i++)

{

CString s;

//vrati podporovanou rychlost - prevedu na retézec a ten
//vlozi do combo boxu.
switch(Int2CANSpeed(i,iface,port))

{

case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case
case

SPEED_10k:

SPEED_12_5k:

SPEED_20k:
SPEED_25k:

SPEED_33_3k:

SPEED_40k:
SPEED_50k:

SPEED_62_5k:
SPEED_83_3k:

SPEED_100k:
SPEED_125k:
SPEED_200k:
SPEED_250k:
SPEED_333k:
SPEED_500k:
SPEED_667k:
SPEED_800k:
SPEED_833k:
SPEED_1M:

SPEED_1_25M:
SPEED_1_50M:

SPEED_2M:
SPEED_USR:

s="10k" ;break;
s="12.5k";break;
s="20k";break;
s="25k";break;
s="33.3k";break;
s="40k" ;break;
s="50k" ;break;
s="62.5k";break;
s="83.3k";break;
s="100k" ;break;
s="125k" ;break;
s="200k" ;break;
s="250k" ;break;
s="333.3k";break;
s="500k" ;break;
s="666.6k" ;break;
s="800k" ;break;
s="833.3k";break;
s="1M";break;
s="1.25M";break;
s="1.50M";break;
s="2M";break;
s="USER TM";break;

hodnoty
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combo->InsertString(i,s.GetBuffer(0));

}

CAN bus 2.0 podporuje maximalni rychlost 1Mbit/s. Nicméné jesté pro rychlost
2Mbit/s je jej mozné pouzivat na kratkou vzdalenost. Nastaveni 2M se prak hodi
v pfipadech kdy je potfeba odsimulovat si velké zatizeni vyvijeného zafizeni.
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