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Uber dieses Dokument

Uber dieses Dokument

Einflihrung

Dieses Handbuch richtet sich an Fachpersonal in den Bereichen Entwicklung
und Test von Kfz-Steuergeradten. Fachwissen im Bereich Mess- und Steuer-
geratetechnik wird vorausgesetzt.

Dieses Handbuch enthélt Informationen zum Arbeiten mit LABCAR-OPERATOR

V5.4.13.

Das Handbuch besteht aus folgenden Kapiteln:
“Die Bedienoberflache von LABCAR-IP” auf Seite 10

In diesem Kapitel finden Sie eine Beschreibung der Bedienoberflache
von LABCAR-IP.

“Funktionstbersicht” auf Seite 10

“Das Hauptmeni von LABCAR-IP" auf Seite 11
“Die Werkzeugleiste” auf Seite 14

“Das Hauptfenster” auf Seite 15

“Der Project Explorer” auf Seite 16

“Das Log-Fenster” auf Seite 16
“Projekteinstellungen” auf Seite 17

“Arbeiten mit LABCAR-IP” auf Seite 20

Dieses Kapitel enthalt die Beschreibung der Integration verschiedener
Module in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt und der anschlieBenden
Generierung von Code fiir ein in ETAS Experiment Environment ausfihr-
bares Experiment.

“Modularer Simulationscode” auf Seite 22
“MATLAB/Simulink-Modelle” auf Seite 34

“"ASCET-Module” auf Seite 48

“C-Code-Module” auf Seite 55

“CAN-Module (Network Integration CAN)" auf Seite 83
“LIN-Module (Network Integration LIN)" auf Seite 134
“Netzwerk-Module” auf Seite 169

“NIF-Module (Network Integration FlexRay)” auf Seite 206
“FiL-Module” auf Seite 232

“Real-Time Plugins” auf Seite 258

“Module zur Signalkonvertierung” auf Seite 272

“Hardware konfigurieren mit dem RTIO-Editor” auf Seite 277
“Der Connection Manager” auf Seite 278

“Konfiguration des Echtzeit-Betriebssystems (0S-Konfiguration)” auf
Seite 290
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“ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht” auf Seite 312

ETAS Experiment Environment (ETAS EE) dient zur Ausfiihrung eines
LABCAR-OPERATOR-Experimentes. In diesem Kapitel finden Sie eine
Ubersicht (iber die Bedienoberfléche und die Funktionen von ETAS EE.

- “Die Bestandteile der Bedienoberflache” auf Seite 313

— “Der Experiment Explorer” auf Seite 315

— "Das Fenster ,Workspace Elements™ auf Seite 317

— “Der Hauptarbeitsbereich” auf Seite 323

- “"Mit Parametern arbeiten” auf Seite 351

— “Parameterdateien bearbeiten mit LABCAR-PA” auf Seite 371

- "LABCAR-CCI V5.4.13 (Calibration Connector for INCA)" auf Seite 406

Klassifizierung von Warnhinweisen

Die hier verwendeten Warnhinweise warnen vor Gefahren, die zu Personen-
oder Sachschaden fiihren konnen:

A GEFAHR

kennzeichnet eine gefahrliche Situation mit hohem Risiko, die zum Tod oder
zu schweren Verletzungen fiihrt, wenn sie nicht vermieden wird.

A\ warnons

kennzeichnet eine gefahrliche Situation mit mittlerem Risiko, die zum Tod
oder zu schweren Verletzungen fihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.

A VORSICHT

kennzeichnet eine gefahrliche Situation mit geringem Risiko, die zu leichten
oder mittelschweren Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht vermieden
wird.

HINWEIS

kennzeichnet eine Situation, die zu Sachschéaden fuihren kann, wenn sie nicht
vermieden wird.

Darstellung von Handlungsanweisungen

Das zu erreichende Ziel wird in der Uberschrift definiert. Die dafiir notwendigen
Handlungsschritte werden in einer Schritt-fiir-Schritt-Anleitung aufgefihrt:
Zieldefinition
1. Schritt 1
2. Schritt 2
3. Schritt 3

> Resultat
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1.4 Typografische Konventionen

Software

OCl _CANTxMessage nsg0 = Code-Ausschnitte werden in der Schriftart
Courier dargestellt.
Die Bedeutung und Verwendung von Befeh-
len erfolgen durch die Erklarungen in den
Kommentaren. Die Kommentare werden
dabei in der entsprechenden Syntax darge-
stellt.

Wahlen Sie Datei — Offnen. MenUbefehle werden fett dargestellt.

Klicken Sie OK. Schaltflachen werden fett dargestellt.

Driicken Sie <EINGABE>. Tastaturbefehle werden in spitzen Klam-
mern, in Kapitalchen dargestellt.

Das Dialogfenster ,Datei 6ff- Namen von Programmfenstern, Dialogfens-

nen" erscheint. tern, Feldern u.8. werden in Anfiihrungszei-
chen gesetzt.

Wahlen Sie die Datei Text in Auswahllisten, Programmcode sowie

set up. exe aus. Pfad- und Dateinamen werden in der Schrift-
art Courier dargestellt.

Eine Konvertierung zwischen  Inhaltliche Hervorhebungen und neu einge-

den Datentypen logisch und flhrte Begriffe werden kursiv gesetzt.

arithmetisch ist nicht moglich.

1.5 Darstellung unterstiitzender Informationen

“ INFO

Beinhaltet zusétzliche unterstitzende Informationen.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 9
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2 Die Bedienoberflache von LABCAR-IP
In diesem Kapitel finden Sie eine Beschreibung der Bedienoberflache von
LABCAR-IP.

Die einzelnen Abschnitte enthalten Informationen Gber:

“Funktionstibersicht” auf Seite 10

+ “Das Hauptmeni von LABCAR-IP” auf Seite 11

+  "Die Werkzeugleiste” auf Seite 14

+ "Das Hauptfenster” auf Seite 15
“Der Project Explorer” auf Seite 16
“Das Log-Fenster” auf Seite 16
“Projekteinstellungen” auf Seite 17

2.1 Funktionsiibersicht

Wenn Sie LABCAR-IP gestartet und ein Projekt geladen haben, hat die Bedien-
oberflache etwa folgendes Aussehen.

' LABCAR-IP 520 - [TutorialProject.|co5] oo es
File View Project Tools ?

e g PE 8 9

Project Explorer =

Project itk TutorialProject

Project Path D:\LCO_Projects \Tutoria Project

Please enter your project descripton here!

LABCAR /' 72 Tutorial Project_520_..| (& Connedtion Manager | @ OS Configuration | < Fil Wizard

Time Message
© 132354 LABCARIP 520 Beta 12 pre)

Readly HiL

Abb. 2-1  Die Bedienoberflache von LABCAR-IP mit gedffnetem Projekt

Die Oberflache besitzt folgende Bedienelemente:
+ Die Menlileiste

Die Beschreibung der MenUs von LABCAR-IP finden Sie im Abschnitt
“Das Hauptmeni von LABCAR-IP" auf Seite 11.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 10
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Die Werkzeugleiste

Die Beschreibung der Elemente in der Werkzeugleiste finden Sie im
Abschnitt “Die Werkzeugleiste” auf Seite 14.

Das Hauptfenster

Die verschiedenen Register enthalten Projektinformationen, den Con-
nection Manager, den CAN Editor und die OS Configuration (siehe “Das
Hauptfenster” auf Seite 15).

Der Project Explorer

Siehe "Der Project Explorer” auf Seite 16
Das Log-Fenster

Siehe “Das Log-Fenster” auf Seite 16

2.2 Das Hauptmentu von LABCAR-IP

Das Hauptmenii enthalt die folgenden Eintrage:
“Das Meni ,File” auf Seite 11
In diesem Men sind alle dateibezogenen Aktionen gruppiert.
“Das Menii ,View" auf Seite 12

In diesem Menu wird die Sichtbarkeit der einzelnen Fenster gesteuert.
“Das Menii ,Project™ auf Seite 12

In diesem Men finden sich alle Funktionen, die zur Projektbearbeitung,
Projektverwaltung und Experimentsteuerung benotigt werden.

“Das Menu , Tools™ auf Seite 13
Uber dieses Menii kdnnen Sie verschiedene Werkzeuge aufrufen.
“Das Menii ,?"" auf Seite 13

Dieses Ment enthalt Informationen zu LABCAR-IP.

“ INFO

Die folgende Beschreibung der Menustruktur von LABCAR-IP soll nur einen
Uberblick vermitteln - ausfiihrliche Informationen zu den einzelnen
Funktionen erhalten Sie in den entsprechenden Kapiteln.

2.2.1 Das Menii ,File”
In diesem Men sind alle dateibezogenen Aktionen gruppiert.
File — New Project
Zum Erstellen neuer Projekte
File — Open
Offnet ein vorhandenes Projekt
File — Close
Schlielt das geodffnete Projekt
File — SaveAll

Speichert das gesamte Projekt inklusive aller Anderungen in CAN Editor,
Connection Manager etc.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 11
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File — Save As
Speichert das gesamte Projekt unter einem anderen Namen
File — Save

Speichert den Inhalt des momentan aktiven Dokuments (CAN Editor,
Connection Manager etc.). Register mit unspeicherten Anderungen sind
an dem Stern hinter dem Namen des Registers zu erkennen.

i3 Connection Manager * &3‘. (5 Configuration

File — Discard

Nimmt alle ungespeicherten Anderungen im momentan aktiven Doku-
ment zuriick (siehe File — Save)

File — Recent Projects —

Zeigt die Liste der vier zuletzt gedffneten Projektdateien
File — Exit

Beendet LABCAR-IP

Das Meni ,View"
In diesem Menii wird die Sichtbarkeit der einzelnen Fenster gesteuert.

View — Status Bar

Aktiviert/deaktiviert die Statusanzeige im unteren Rand des
Hauptfensters

View — Tool Bar

Aktiviert/deaktiviert die Anzeige der Werkzeugleiste
View — Project Explorer

Offnet/schlieRt den Project Explorer

View — Log Window

Offnet/schlieRt das Fenster ,Log Window"

Das Menii ,Project”
In diesem Mendi finden sich alle Funktionen, die zur Projektbearbeitung,
Projektverwaltung und Experimentsteuerung benotigt werden.

Project — Add Module
Offnet den ,Add Module Wizard".
Project — RTIO Editor

Offnet den RTIO-Editor zur Konfiguration der angeschlossenen Hard-
ware

Project — Build
Offnet das Dialogfenster fiir die Codegenerierung
Project — Options

Offnet das Dialogfenster, in dem Projekteinstellungen vorgenommen
werden (siehe auch “Projekteinstellungen” auf Seite 17)

Project — ECU Pin List
Offnet das Fenster ,ECU Pin & HW Pin Properties”

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 12
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Project — OS Configuration
Offnet das Register ,0S Configuration”

Das Menii ,Tools"”
Uber dieses Menii kdnnen Sie verschiedene Werkzeuge aufrufen.

Tools — HSP Update Tool
Startet die aktuelle Version des HSP Update Tools
Tools — Open LABCAR-IP Log File

Offnet die Protokolldatei, die ausfiihrliche Information zur Verfligung
stellt

Tools — Zip Log Files

Offnet ein Dialogfenster zum Packen der vorhandenen Log-Dateien
Tools — Zip And Go

Ermaglicht das Packen des aktuellen Projekts in eine Datei

Tools — Open Experiment Environment

Offnet die Experimentierumgebung ETAS EE

Tools — View Version Info

Zeigt eine Liste mit den Versionen aller Softwarekomponenten
Tools — Options

Offnet ein Dialogfenster zum Editieren der LABCAR 1D

Das Menii ,?"
Dieses Menl enthélt Informationen zu LABCAR-IP.

? —Help

Offnet eine HTML-Datei mit Links zur Dokumentation und weiteren Infor-
mationen

? — About

Informationen Uber installierte LABCAR Softwareprodukte und deren
Versionen

? — Contact
Zeigt ETAS Kontaktinformationen
? - License

Offnet den ETAS Lizenzmanager

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 13
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2.3 Die Werkzeugleiste

Die Werkzeugleiste enthalt folgende Funktionen:
U e & % & 9
12 3 4 5 67 8 9

1 Open
Offnet ein Dokument (identisch mit File  — Open)

2 Save All
Speichert das gesamte Projekt inklusive aller Anderungen in CAN
Editor, Connection Manager etc. (identisch mit File — Save All)

3 Save
Speichert den Inhalt des momentan aktiven Dokuments (CAN Editor,
Connection Manager etc.). (identisch mit File — Save)

4 Discard
Nimmt alle ungespeicherten Anderungen im momentan aktiven
Dokument zurlick (identisch mit File — Discard)

5 Add Module
Offnet den Add Module Wizard, mit dem Module hinzugefiigt werden
konnen.

6 Edit Hardware Configuration

Startet den RTIO-Editor (identisch mit Project — RTIO Editor)

7 Build LABCAR Project
Startet Codegenerierung (identisch mit Project — Build)

8 Open Experiment Environment
Offnet die Experimentierumgebung ETAS EE (identisch mit Tools  —
Open Experiment Environment)

9 Help
Informationen zu LABCAR-OPERATORV5.4.13 (identisch mitHelp  —
Help)

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 14
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Das Hauptfenster

Im Hauptfenster sind alle wichtigen Funktionen von LABCAR-IP vereinigt — der
Ubersichtlichkeit halber sind diese Funktionen iiber verschiedene Register ver-
teilt.

ProjectTide  TutoralProject
Froject Path DAMLCO_Projects\TutoralProject
Please erter your project descrition here! -

« »

(= TutorialProject _520__| (3 Connection Manager | §%  OS Configuration | < FiL Wizard
Abb. 2-2  Das Hauptfenster von LABCAR-IP

Das Register ,Project Info”

In diesem Register wird der Projektname und der Speicherort der Projekt-
dateien angezeigt. Zudem kdnnen hier in einem Textfeld Informationen zum
Projekt eingegeben werden.

Das Register ,Connection Manager”
Dieses Register umfasst alle Funktionen des Connection Managers (siehe
auch "Der Connection Manager” auf Seite 278).

Das Register ,0S Configuration”

In diesem Register kdnnen alle Einstellungen flr das Echtzeit-Betriebssystem
vorgenommen werden (siehe auch “Konfiguration des Echtzeit-Betriebssys-
tems (0S-Konfiguration)” auf Seite 290).

Das Register ,FiL Wizard"
In diesem Register findet die Erstellung und Integration von FiL-Modulen statt
(“FiL-Module” auf Seite 232).
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2.5

2.6

Die Bedienoberflache von LABCAR-IP

Der Project Explorer

Im Dockingfenster des Project Explorers werden alle projektrelevanten Objekte
und Dokumente verwaltet.

Project Explorer * x

@ Hardware
A IdieCortroller

wecar /.

Abb. 2-3  Project Explorer

Targets
Der Ordner ,Targets" enthalt einen Ordner fUr das bei der Projekterstellung spe-
zifizierte Experimentaltarget. Fur jedes Experimentaltarget wird ein Unterord-
ner mit dessen Namen angelegt.

Experimentalsystemname (,RTPC")

Uber das Kontextmenii des Ordners kénnen Sie folgende Funktionen

ausfuhren:

- Add Module

- Edit OS Configuration

Jeder dieser Ordner enthalt:

— Alle Module (Simulinkmodelle, C-Code, CAN, Signal Conversion

Blocks etc.)
- Die HW-Konfiguration

Uber das Kontextmenii einer Datei dieses Ordners konnen Sie folgende
Funktionen ausfiuhren:

- Edit
Offnet den entsprechenden Editor
— Update

Das Modul wird im entsprechenden Editor gedffnet und eventuelle
Anderungen aktualisiert.
— Remove (nicht bei Hardwarekonfiguration)

Das Log-Fenster

Register ,Messages”

In diesem Fenster werden Informationen und Fehlermeldungen von LABCAR-
OPERATOR V5.4.13 ausgegeben.

Um die Ausgaben in diesem Fenster zu I6schen, rechtsklicken Sie in diesem
Fenster und wahlen Sie Clear Log.
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2.7 Projekteinstellungen

Beieinem LABCAR-OPERATOR-Projekt gibt es eine Reihe von Einstellungen, die
sich auf die verschiedenen Komponenten von LABCAR-OPERATOR beziehen.
Diese Einstellungen sind Uber Project — Options zuganglich.

271 Registerkarte ,General”
Diese Registerkarte enthalt zum Einen Informationen Uber den ,Project Title"
und den ,Target Name".

ARXML_RSA_548,lc05 Options x ‘
General Modules Evants

Infarmation
Project Title
RXNL_RSA 54

Target Name
RTPC

RTPC

Try "Wake On LAN® fRTPGis not accessible

Check RTPC version

Allow to compile Model on RTPC with DefaultiP
M ndcress 152 16840 14°

[JEnable copyingthe o (abj) and afles back fo e source
Simulate and compile Model on RTPG with

1P Address W W M

Subnetmask | 255 285 25 . 0

Aulerdem konnen Einstellungen fir den Real-Time PCvorgenommen werden:
+ Try "Wake On LAN" if RTPC is not accessible

Ist diese Option gewahlt und der Real-Time PC antwortet nicht, wird ver-
sucht, diesen tber Wake-On-LAN zu starten.

Check RTPC version

Mit dieser Option wird die Version des erkannten Real-Time PC ermittelt.
Beim Build wird dann geprift, ob diese Version mit dem aktuellen LAB-
CAR-OPERATOR zusammenarbeitet.

+ Allow to compile Model on RTPC with Default IP Adress ,192.168.40.14°

Ist diese Option gewahlt, wird die IP-Adresse im Feld ,IP Address, zuerst
Uberpriift. Wenn der Real-Time PC nicht antwortet, dann wird die Stan-
dard-IP-Adresse verwendet. Wenn das Auswahlfeld nicht markiert ist
und der Real-Time PC nicht antwortet, erscheint eine Fehlermeldung.

Enable copying the . o (obj) and the . a files back to the source

Ist diese Option gewahlt, werden alle . obj (Object Dateien) und die . a
files zu den Queldateien kopiert. Andernfalls werden diese Dateien aus-
geschlossen.

+ IP Address

Die IP-Adresse des Real-Time PC, der diesem Projekt zugeordnet ist (fir
Multi-RTPC-Projekte).

Subnet Mask

Subnetzmaske zur Festlegung des Netzprafix
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272 Registerkarte ,Modules”

Wenn Sie mit dem Modeling Connector for Simulink arbeiten, werden hier die
Module des Projekts wie z.B. das Simulink-Modell und externer C-Code aufge-

fihrt und verwaltet.

ARXML_RSA_548.IcoS Options X ‘
General Modules Events

Informaten

Project Tite

TargetName
RTPC

RTPC

Try "Wake On LAN" FRTPC s notaccessible
Check RTRC version

Alowto comple Moo on RTPC Dofaut P
Phgrass 163 16040 10

[JEnable copying e o (ob) and a les back o e source.
Sinulsta and compile Modl n RTFC weh

1P Address w0 M

Subnetmask | 25 285 2% 0

Eine genaue Beschreibung der Funktion dieser Einstellungen finden Sie im
Abschnitt “Weitere Einstellungen fur das Simulink-Modell” auf Seite 39.

273 Registerkarte ,Events”

Wahrend des Ablaufs eines Projektes konnen Skripts eingebunden werden, die

vor oder nach dem Buildprozess ausgefiihrt werden. Als Skript gilt hier jede

unter Windows ausfiihrbare Datei (*.exe, *.bat, *.cmd, etc.).

Skript mit Ereignis verbinden
1. Wahlen Sie Project — Options.

Das Fenster ,Projektname properties” wird gedffnet.

2. Wahlen Sie das Register ,Events".

Dieses enthélt eine Liste von Ereignissen (Events), mit denen
die Ausfiihrung von Skripts (Action) verkniipft werden kann.

TutorialProject.IcoS Options

General | Modules | Events

Event Action
QnPreBuild
OnPostBuid
0On Post Save Project;

@
-4
)

oo
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3. Um ein solches Skript zu spezifizieren, klicken Sie die Zelle
neben dem jeweiligen Event.

4. Klicken Sie auf den Pfeil am Rand der Zelle und wahlen Sie
<browse >.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet, in dem Sie die auszu-
fiihrende Skript-Datei wahlen konnen.

5. Markieren Sie Skip, wenn Sie ein spezifiziertes Skript (tempo-
rar) nicht ausfiihren wollen.
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Arbeiten mit LABCAR-IP

Dieses Kapitel enthélt die Beschreibung der Integration verschiedener
Module in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt und der anschlieBenden Gene-
rierung von Code fir ein in ETAS Experiment Environment ausfiihrbares
Experiment.

Die einzelnen Abschnitte enthalten Informationen tber:

“Modularer Simulationscode” auf Seite 22

Dieser Abschnitt gibt einen kurzen Uberblick iber die Integration von
Modulen verschiedenster Herkunft zu einem LABCAR-OPERATOR-
Gesamtprojekt.

“MATLAB/Simulink-Modelle” auf Seite 34

In diesem Abschnitt erhalten Sie Informationen zur Integration von
MATLAB/Simulink-Modellen:

“ASCET-Module” auf Seite 48

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zur Integration von
ASCET-Modulen in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt.
“C-Code-Module” auf Seite 55

Neben MATLAB/Simulink-Modellen und ASCET-Modulen ist es in

LABCAR-IP auch maglich, vom Anwender definierten C-Code in das
Projekt zu integrieren.

“CAN-Module (Network Integration CAN)" auf Seite 83

LABCAR-NIC V5.4.13 (Network Integration CAN) ist ein Add-On zu
LABCAR-OPERATOR V5.4.13. Es ermdglicht ein einfaches Testen
von Steuergeratefunktionen, die CAN-Kommunikation beinhalten.

“Instrumentierung fiir die CAN-Simulation” auf Seite 126

Wenn mit LABCAR-NIC V5.4.13 CAN-Restbussimulation durchge-
flhrt wird, gibt es in ETAS EE spezielle Instrumente fiir CAN-Mes-
sages und einen sogenannten ,CAN Bus Monitor".

“LIN-Module (Network Integration LIN)" auf Seite 134
LABCAR-NIL (Network Integration LIN) ist ein Add-On zu LABCAR-

OPERATOR. Es ermdglicht das Testen von Steuergeratefunktionen,
die LIN-Kommunikation nach LIN 2.0 und LIN 2.1/LIN 2.2 beinhalten.

“Netzwerk-Module” auf Seite 169

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zur Erstellung und Verwal-
tung von Netzwerk-Modulen.
“NIF-Module (Network Integration FlexRay)” auf Seite 206

LABCAR-NIF V5.4.13 (Network Integration FlexRay) ist ein Modultyp
in LABCAR-OPERATOR V5.4.13. Es ermdglicht ein einfaches Testen
von Steuergeratefunktionen, die FlexRay-Kommunikation beinhalten.

“FiL-Module” auf Seite 232
In diesem Kapitel wird die Erstellung von FiL-Modulen beschrieben.
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“Real-Time Plugins” auf Seite 258

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zur Erstellung von Real-Time
Plugins, deren Integration in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt und das
Arbeiten mit diesen in der Experimentierumgebung ETAS EE.

“Module zur Signalkonvertierung” auf Seite 272

Mit LABCAR-OPERATOR V5.4.13 wird ein Standard-Signalkonvertie-
rungsmodul mitgeliefert, mit dem die generische Open-Loop-Konfigura-
tion realisiert werden kann.

“Hardware konfigurieren mit dem RTIO-Editor” auf Seite 277

Der grundsatzliche Umgang mit dem RTIO-Editor und die Konfiguration
der eingesetzten Hardware ist im LABCAR-RTC V5.4.13 - Benutzerhand-
buch ausfiihrlich beschrieben.

“Der Connection Manager” auf Seite 278

Der Connection Manager ermdglicht den Closed-Loop-Betrieb, indem er
die Ein- und Ausgange der vorhandenen Module entsprechend verbindet.

“Konfiguration des Echtzeit-Betriebssystems (0S-Konfiguration)” auf
Seite 290

Bei der Erstellung eines LABCAR-OPERATOR Projektes wird automa-
tisch eine Default-0S-Konfiguration erstellt und zum Projekt zugeordnet.

“Erstellen von Multi-RTPC-Netzwerken” auf Seite 302

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie man Multi-RTPC-Netzwerke
erstellt.
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3.1 Modularer Simulationscode

Dieser Abschnitt gibt einen kurzen Uberblick tber die Integration von Modulen
verschiedenster Herkunft zu einem LABCAR-OPERATOR-Gesamtprojekt.

Im Einzelnen finden Sie Informationen zu folgenden Themen:
“LABCAR-Module” auf Seite 22
“Welche Typen von Modulen kénnen integriert werden” auf Seite 24

“LABCAR-OPERATOR-Projekt erstellen und Module integrieren” auf
Seite 24

“Externen Code integrieren” auf Seite 26

“Connection Management” auf Seite 30

“Konfiguration des Betriebssystems (,0S Settings")” auf Seite 31
“Codegenerierung” auf Seite 31

3.1.1 LABCAR-Module
In LABCAR-OPERATOR besteht der Code des Simulationsmodells aus einzel-
nen ,LABCAR-Modulen®, die jeweils eine Komponente des Gesamtprojektes

beschreiben.
Parameter? (P ?

LABCAR-Modul —
——» Ausgange
—_—
¢ Code
— * Prozesse —0
Eingange «  Schnittstellen —Q MessgroRken
—0

Abb. 3-1  Ein LABCAR-Modul

Ein einzelnes LABCAR-Modul besteht aus der Schnittstelleninformation und
der Funktionalitat selbst (in Form von Standard-C-Code).
Die Schnittstelleninformation beinhaltet Folgendes:
Definition der Ein- und Ausgénge des Moduls
Informationen Uber den Zugriff auf Mess- und VerstellgréRen
Prozesse, die das Modul steuern
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Abb. 3-2 auf Seite 23 zeigt den Aufbau eines Projektes aus mehreren Modulen.
Jedes dieser Module kann auf Signalebene (mit Hilfe des Connection Mana-
gers) mit anderen Modulen verbunden werden. Auf diese Weise werden Signal-
pfade definiert und Regelkreise geschlossen.

99 99 99
LABCAR-Modul LABCAR-Modul LABCAR-Modul
g = ¢ =
jrorTgmn—— = T - —
| - R Pt Akorl F(x) :
i s==g 5 = =
|
?
299
LABCAR-Modul
= ymmnnan —
------ -
: o Aktor2 g LABCAR-Modul
- - —
f Steuergeréat SN " =

Abb. 3-2  Module eines LABCAR-OPERATOR-Projektes

Jeder der Eingange kann zur Laufzeit aufgebrochen werden, um einen Kons-
tantwert, eine synthetische Signalform oder einen aufgezeichneten Signalver-
lauf (z.B. von einer Testfahrt) einzuspeisen (siehe “Module zur
Signalkonvertierung” auf Seite 272).

Aus jedem der Module wird bei der Codegenerierung zunachst C-Code gene-
riert, sofern diese nicht bereits in Form von C-Code vorliegen. Die einzelnen C-
Code-Teile werden danach zum Gesamt-Simulationscode integriert, der spater
auf dem Simulationstarget (RTPC) ausgefiihrt wird.

Dieser Ansatz bietet maximale Flexibilitat, da jedes verhaltensbeschreibende
Werkzeug eingesetzt werden kann, das in der Lage ist, C-Code zu erzeugen. Auf
diese Weise konnen die domanenspezifischen Vorteile diverser Werkzeuge
gezielt zum Einsatz kommen, wie zum Beispiel die Verwendung verschiedener
Modellierungssprachen, Restbussimulatoren oder C-Code-Bibliotheken.

Berechnung des Simulationscodes

Die Echtzeit-Berechnung des Simulationscodes erfolgt auf einem Real-Time
PC, einem auf Intel®-Prozessorarchitektur basierenden Simulationstarget, das
generische Unterstitzung fiir Multicore-Prozessoren bietet. Dadurch ist es
moglich, die einzelnen Module auf mehrere CPU-Kerne zu verteilen.
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Welche Typen von Modulen kénnen integriert werden
Im Folgenden finden Sie eine Liste der verschiedenen Module, die in ein LAB-
CAR-OPERATOR-Projekt eingebunden werden kdnnen und Hinweise darauf, wo
in diesem Handbuch die Integration dieser Module beschrieben wird.
Die einzelnen Module werden im Project Explorer durch die gezeigten Symbole
gekennzeichnet.

ASCET- und MATLAB/Simulink-Module

Naheres zur Integration von diesen Modulen finden Sie in den Kapiteln
“MATLAB/Simulink-Modelle” auf Seite 34 und "“ASCET-Module” auf
Seite 48.

C-Code-Module

Néheres zur Integration von C-Code-Modulen finden Sie im Kapitel “C-
Code-Module” auf Seite 55.

CAN-, LIN- und FlexRay-Module

Naheres zur Integration von diesen Modulen finden Sie in den Kapiteln
“CAN-Module (Network Integration CAN)" auf Seite 83, “LIN-Module (Net-
work Integration LIN)" auf Seite 134 und "NIF-Module (Network Integra-
tion FlexRay)" auf Seite 206.

Netzwerk-Module

Néheres zur Integration von Netzwerk-Modulen finden Sie in den Kapi-
teln “Netzwerk-Module” auf Seite 169.

FiL-Module

Naheres zur Integration von FiL-Modulen finden Sie im Kapitel “FiL-
Module” auf Seite 232.

Module fir Open-Loop-Zugriff und Signalumwandlung

Néheres zur Erstellung und Konfiguration dieser Modulen finden Sie im
Kapitel “Module zur Signalkonvertierung” auf Seite 272

I/0-Hardwaremodule

Diese Module sind nur insofern Teil des Simulationscodes, als dass sie
die I/0-Hardware zwischen Modell und Steuergerét beschreiben. Der
Umgang mit dem RTIO-Editor und die Konfiguration der eingesetzten
Hardware ist im LABCAR-RTC V5.4.13 - Benutzerhandbuch ausfuhrlich
beschrieben.
Die Vorgehensweise bei der Integration hangt von der Art des Moduls ab und
wird im Folgenden beschrieben.

LABCAR-OPERATOR-Projekt erstellen und Module integrie-
ren

Hier erstellen Sie ein Projekt (mit oder ohne Simulink-Modell) und integrieren
Sie ggf. weitere C-Code-basierte Module.

Projekt erstellen
1. Wahlen Sie File — New Project.
Der Project Wizard wird getffnet.

2. Wabhlen Sie unter ,Location” ein Verzeichnis, in dem das neue
Projekt angelegt werden soll.

3. Geben Sie unter ,Project Name" einen Projektnamen an.
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4. Weisen Sie dem Target unter ,Target Name" ggf. einen ande-
ren Namen zu.
Wizard =

Mew Project

Project Wizard

Location D:ALCO_Projects\NewPraisct

Project Name: NewProject

Target Hame:  RTFC

Use this toolbar button 3 to add modules to the project.

5. Klicken Sie Finish.

> Das LABCAR-OPERATOR-Projekt wird erstellt. Sie kdnnen jetzt
Module hinzuftigen.

Modul hinzufiigen
1. Wabhlen Sie Project — Add Module.
oder
1. Klicken Sie das Symbol Add Module.
‘f oder
1. Wabhlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.

2. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer —
=) Targets Project Title
R AreC] nina
B Hardwar Add Medule [
Edit OSConfiguration
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3. Im ,Add Module Wizard", wéhlen Sie das gewlinschte Modul.

Add Module Wizard
i, 2 hdd Simuink(TH) Module
7 dd C-Code Module
() dd ASCET Module
) dd CAN Module:

T *) dd FlexRay Module
L 1 *) Add LIN Module

& @) 4dd other Madule

Zur Integration weiterer (nicht im Module Wizard wahlbarer) Module sind unter-
schiedliche Verfahrensweisen erforderlich:

Hardware-Modul

Jedes LABCAR-OPERATOR-Projekt besitzt ein Hardware-Modul, das mit
dem Projekt erstellt wird und das zu diesem Zeitpunkt auler dem
Simulationstarget ,RTPC" selbst keine weitere Hardware enthélt. Nahe-
res zur Konfiguration des Moduls (= Integration von I/0-Hardware) fin-
den Sie im LABCAR-RTC V5.4.13 - Benutzerhandbuch.

CAN-Module

CAN-Module werden erstellt und verwaltet im Register ,CAN Editor" ——
ausflhrliche Informationen dazu finden Sie im Kapitel “CAN-Module
(Network Integration CAN)" auf Seite 83.

FiL-Module

FiL-Module werden im Register ,FiL Wizard" integriert und bearbeitet—
ausfuhrliche Informationen dazu finden Sie im Kapitel “FiL-Module” auf
Seite 232.

Externen Code integrieren

Uber die Integration einzelner Module hinaus kénnen Sie bei einigen Modul-
typen (Simulink, CAN- und Signalkonvertierungsmodule) noch dafiir sorgen,
dass zusatzliche Header-, Code-, Objekt- und Bibliotheksdateien bei der Code-
generierung des Moduls mitkompiliert und gelinkt werden. Damit kdnnen hau-
fig verwendete Codedateien oder Bibliotheken zwischen Projekten
ausgetauscht und beliebig wiederverwendet werden.

Externe Datenquellen auswahlen

1. Wabhlen Sie im Hauptmeni Project — Options.
2. Das Fenster ,<Projektname> Options" wird gedffnet.
3. Wahlen Sie das Register ,Modules".
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4. Wahlen Sie das Modul, fir das weitere Dateien spezifiziert wer-
den sollen.

NewProject Options ==

Sy
IdleCtl
« Conversiontodule

Module Properties

[ Link to Btemal Fies ]

[ Matlab Search Path ]

[ Parameterization M-Fies ]

Step Size Factor Use Links Within Model

5. Klicken Sie Link to External Files.

> Das Fenster,Select External Files for Compilation and Linking"
wird gedffnet.

Select External Files for Compilation and Linking (=3

Moduke Path

Current Path $(ModelDir)

Select Additional Include Directories and Source o Object Files

Select Directony: Selected Include Search Paths:

(€] Patent $ModelDi)
] Simulink_ldieController
1) IdleContioller_LABCAR v

Select File: Selected C Source Files and Object Files:

Select Fie: Selected Library Fies:

Hier kdnnen weitere Verzeichnisse und Dateien angegeben werden, die beim
Kompilieren und Linken berticksichtigt werden sollen.

Im Einzelnen sind dies:

Verzeichnisse, in denen Header-Dateien (*.h) gesucht werden
+ Dateien mit Quell- und Objektcode (*.c, *.0)
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Bibliotheksdateien (*.a)
Um die Portierbarkeit des Projekts und die Stabilitat der Codegenerierung auf
dem Real-Time PC zu garantieren, konnen hier nur Verzeichnisse und Dateien
referenziert werden, die sich innerhalb des Modulpfades (z.B $(ModelDir))
befinden.

Das Verzeichnis ,user”

Im Projektverzeichnis <Projektname>\ Tar get _RTPC\ wird ein weiterer Ord-
ner\ user erstellt, in dem zusatzliche Dateien abgelegt werden kénnen, die auf
dem Real-Time PC wéahrend des Kompilier-/Link-Vorganges bendtigt werden.
Dazu wird der Inhalt des Ordners \ user wahrend dem Buildprozess auf den
Real-Time PC tbertragen und zwar in das Verzeichnis

/ hone/ | abcar/ codegen/

wobei ,labcar” der Default-User auf dem ETAS RTPC-Betriebssystem ist.

Der Ordner enthélt zwei weitere Unterordner:

+ include

Hier kdnnen Header-Dateien abgelegt werden, die die Deklarationen fir
die Routinen der zu verwendenden Libraries enthalten.

Unterordner in diesem Ordner werden erkannt.

+ lib

Hier kdnnen Libraries abgelegt werden, deren Code wéahrend des Lin-
kens des Projektes verwendet werden soll/kann.

Unterordner in diesem Ordner werden nicht erkannt.

Beispiel:

= [ TutarislProject_511
59 €_Code
) Docs
() Experiments
(2 LnModule
() ModelData
= [ Target_RTPC
12) CModules
[ codegen
Bos
2 RTIO
(2 runtime-data
(2 SimulinkModels
= ) user
= ) include
O

nA

15 MyEstensions

(=113

X Name
~ [E] MyExtensiona.b

= (2 TutoriaProject_511

) C_code
(2 pocs
() Experiments
23 unmadule
) MadelData
B [ Target RTPC
() CModules
[ codegen
D os
=100
(2 runtime-data
[ smuiinkiodels
B 3 user
= 53 inchide
I3 MyExtensiona
=], B

&b
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Name

[ myExtensiors.h

X Name
~ [Blbmyestensiona.a
3 ¢_code [ ibmyextensiont.a
) pocs
2 Experiments
[ Linriodule
() ModelData
= ) Targst_RTPC
® I3 cModules
# ) codegen
=05
=) RTIO
12 runtime-data
I3 SimulinkMadels
= ) user
= () include
() MyExtensionA
() MyExtensiong
om
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Um die Bibliotheksfunktionen fiir ein LABCAR-OPERATOR-Modul (z.B. ein C-
Code-Modul) sichtbar zu machen, missen die jeweiligen Headerdateien im
Quellcode der entsprechenden Module referenziert werden.

Beispiel:

#incl ude "./ WExt ensi onA/ MyExt ensi onA. h"

#i ncl ude "./ MyExt ensi onB/ MyExt ensi onB. h"

Im Gegensatz zu der herkémmlichen Methode, zu einem speziellen Modul
externen Code hinzuzufiigen (Project — Options, Register ,Modules"”: Link
to External Files), kann auf die im Verzeichnis user abgelegten Bibliotheken
und Headerdateien von allen Modulen zugegriffen werden.
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Connection Management

In Abb. 3-2 auf Seite 23 sind zusatzlich zu den Modulen des Projekts auch Ver-
bindungen zwischen deren Ein- und Ausgéngen gezeigt. Diese Verbindungen
werden im Connection Manager erstellt und ermdglichen den Closed-Loop-
Betrieb und Signalverfolgung.

Selection: idleController | Pedal2NEngine

Outputs. Inputs )
= Hard (] Herdware Fiter
-] Hardware 2 [=
-l V| Outputs [¥] Inputs
& Ripe | |8 (0 eControlier uiputs B npy
2] Es11% E £ ] Pedal2NEngine (©) Connected
& ] Es1851ch * M€ AiConditionManual
-] Pb165Tade] (©) Not Connected
~{f Anain_0 ® Fiter
[ Anain_1
[ Anain_10 o .
Real Connection Virtual Connection
Without Conversion H I I
Existing Connections.
Fitter
From To

Anain_0/Pb1651adc1/Es1651ch/ES 113x/Ripe/Hardw... | AirConditionkianual/Pedal2NEngine/idisController

S

{7 TutoraProjectico5 | Cornection Manager |G 08 Corfiguation | <> AL Wizard

Abb. 3-3  Der Connection Manager

Ausfihrliche Information zum Connection Management finden Sie im
Abschnitt “Der Connection Manager” auf Seite 278.

Zudem kann bei der Erstellung einer Verbindung entschieden werden, ob am
Eingang des einen Moduls ein Modul zur Signalkonvertierung eingefiigt werden
soll. Mit einem solchen Modul haben Sie die Wahl zwischen verschiedenen
Arten von Signalkonvertierung — dartber hinaus kdnnen Sie die Verbindung
zum anderen Modul auch aufbrechen und stattdessen manuell spezifizierte
oder von einem Signalgenerator stammende Signale einspeisen (siehe auch
“Signalkonvertierung” auf Seite 287)

Die Konfiguration dieser Module erfolgt in speziellen GUIs in der Experimentier-
umgebung (siehe "Module zur Signalkonvertierung” auf Seite 272).
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Konfiguration des Betriebssystems (,0S Settings”)

Wenn ein Modul in das Projekt eingebunden wird, so werden die jeweiligen Pro-
zesse automatisch in die 0S-Konfiguration tbernommen und geeigneten
Tasks zugewiesen. Sind alle Module des Projekt integriert, so muss eventuell
noch die Konfiguration des Echtzeitbetriebssystems angepasst werden.

Dies betrifft das Hinzufligen und Entfernen von Tasks, die Task-Eigenschaften
selbst und das Zuweisen und Entfernen von Prozessen zu/von Tasks.

Eine ausfiihrliche Beschreibung dieser Aufgaben finden Sie in Abschnitt “Konfi-
guration des Echtzeit-Betriebssystems (0S-Konfiguration)” auf Seite 290.

Codegenerierung
Wenn alle Module in das Projekt integriert sind, die Signale verbunden sind und
die Berechnung der Tasks konfiguriert sind, kann der Simulationscode fiir das
Experimentaltarget generiert werden.

Code generieren

1. Wabhlen Sie Project — Build...

oder

1. Klicken Sie das Symbol Build LABCAR Project.

2. Wahlen Sie im folgenden Fenster die Module aus, fur die Code
erzeugt werden soll.

Build ==

Select Modules for Code Generation

3

@ al () customized (©) None

RTFC

-~ Brake_System

-0 CANModule
ECUModule
Hardware
IdieController

Note: Generated code of modues which are greyed out
can only be updated via the corresponding moduie editors tself!

Clean Intermediate Files

Wenn Module in dieser Liste ausgegraut (d.h. nicht wahlbar)

sind, kann das zwei Griinde haben:

- Eshandelt sich um C-Code-Module, fir die automatisch
Code generiert wird.
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- Eshandelt sich um Simulink- bzw. ASCET-Module, wobei
das entsprechende Add-On LABCAR-MCS (Modeling Con-
nector for Simulink) bzw. LABCAR-MCA (Modeling Connec-
tor for ASCET) nicht installiert worden ist.

Wenn Sie die Option ,Clean Intermediate Files" aktiveren, wird

der kompilierte Objektcode nach dem Build-Vorgang geldscht.

Dies ist dann notwendig, wenn vorkompilierter Code nicht wie-

der verwendet werden soll.

3. Klicken Sie Build.

> Der Codegenerierungsprozess wird gestartet und der Fort-
gang der Ereignisse wird im Fenster ,Messages" ausgegeben.

3.1.8 Allgemeine Projektoptionen
Einige wichtige allgemeine Einstellungen fiir das Projekt finden Sie unter
Project — Options in der Registerkarte ,General".

ARXML_RSA_348.lco5 Options * ‘
General Modules Events

Information
Project Titie

RXML_RSA_54

TargetMame
RTPC

RTPC

[ Try "Wake On LAN" FRTPC is not accessible
[~ check RTPG version

Allow to compile Model on RTPC with DetaultiP
M pdrass 182 16840 14

[CJEnable copying the o (obj) and a files back o the source

Simulate and compile Model on RTPC with

1P Address 192 168 40 14
Subnetmask 255 285 . 255 o
Information:

Project Title
Der Name des Projekts, definiert bei dessen Erstellung.
+ Target Name
Der Name des Targets.
RTPC:
Try "Wake On LAN"if RTPC is not accessible

Damit wird versucht, den Real-Time PC Uber das Netzwerk zu starten
(,Wake-on-LAN").

Dafir benotigen Sie auf dem jeweiligen Netzwerk-PC ein entsprechen-
des Tool, das die sogenannten ,Magic Packets" sendet (z.B. das freie
Tool ,WOL - Magic Packet Sender 2007"). Die notwendigen Daten flr die
Konfiguration dieses Tool finden Sie im Web-Interface von ETAS RTPC
unter ,Wake On LAN Settings" (Main Page >> Power Control).
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Check RTPC version

Grundsétzlich unterstitzt eine bestimmte Version von LABCAR-OPERA-
TOR nur bestimmte Versionen von ETAS RTPC (siehe Release Notes).
Um sicherzustellen, dass das Simulationstarget die richtige Version hat,
kann diese Option aktiviert werden.

Dann wird beim Vorliegen einer nicht unterstitzten Version der Build-
Vorgang mit einem Fehler abgebrochen.

Allow to compile model on RTPC with default IP address '192.168.40.14’
Wahlen Sie diese Option, wenn Sie ein Projekt — unabhangig von der IP-

Adresse des Real-Time PCs fir dieses Projekt — immer auf einem Rech-
ner mit der mit der Standard-IP-Adresse bauen wollen.

Beispiel: Das Projekt ist flr einen Real-Time PC mit der IP-Adresse
192.168.40.25 konfiguriert (siehe “Simulate and compile model on
RTPC with” auf Seite 33), der aber beim Build auf dem Rechner mit der
Standard-Adresse nicht verfligbar ist.

Dann wird von der nicht gefundenen IP-Adresse zur Standard-Adresse

gewechselt:

o 17:57:40  Checking connection to RTPC with |P Address 152.168.40.25.
0 175743 Checking connection to RTPC with |P Address 192.168.40.14.
© 175744 RTPC 192.168.40.14 is connected.

Der grundsatzliche Ablauf ist wie folgt:

- Prufe die konfigurierte IP-Adresse
Wird der Real-Time PC unter der konfigurierten Adresse gefunden,
wird er fur den Build verwendet.
Falls nicht:

— Prife Fallback-IP-Adresse 192.168.40.14.
Wird der Real-Time PC unter der Fallback-Adresse gefunden, wird er
fur den Build verwendet.
Falls nicht:

- Wenn ,Wake On LAN" aktiviert ist, wird versucht, den Real-Time PC
unter der konfigurierten Adresse aufzuwecken.
Kann der Real-Time PC unter der konfigurierten Adresse aufgeweckt
werden, wird er fir den Build verwendet.
Falls nicht:

— Versuch, den Real-Time PC unter der Fallback-IP-Adresse aufzu-
wecken.
Kann der Real-Time PC unter der Fallback-IP-Adresse aufgeweckt
werden, wird er fur den Build verwendet.
Falls nicht:

- Build nicht moglich

+ Enable copying the . o (obj) and the . a files back to the source

Ist diese Option gewahlt, werden alle . obj (Object Dateien) und die . a
files zu den Queldateien kopiert. Andernfalls werden diese Dateien aus-
geschlossen.

Simulate and compile model on RTPC with

Hier kdnnen Sie eine IP-Adresse (bevorzugter Bereich: 192.168.40.10 ...
192.168.40.40) und die Subnetz-Maske des Real-Time PCangeben, auf
dem das Projekt kompiliert und ausgefihrt werden soll.
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MATLAB/Simulink-Modelle

In diesem Abschnitt erhalten Sie Informationen zur Integration von MATLAB/
Simulink-Modellen:

“Simulink-Modelle” auf Seite 34

- “Benutzerdefinierter C-Code: Pfadnamen” auf Seite 34

- “Function-Call Subsystems” auf Seite 35

“Simulink-Modelle” auf Seite 34

- "S-Functions” auf Seite 36

- “Blocke mit absoluter Zeit” auf Seite 37

— "Blocke fir die keine Parameter und Outputs erzeugt werden” auf

Seite 37
“Erstellen eines Simulink-Moduls” auf Seite 37
“Weitere Einstellungen fur das Simulink-Modell” auf Seite 39

Softwarevoraussetzungen
Wenn Ihr LABCAR-Projekt MATLAB/Simulink-Modelle verwenden soll, brau-
chen Sie
eine Installation von MATLAB®.
Eine Liste der unterstitzten Releases finden Sie in der Software Compa-
tibility List (iber das Menii ? — Help).
eine Lizenz fir LABCAR-MCS V5.4.13 (Modeling Connector for Simulink)

Simulink-Modelle

Der Real-Time Workshop erzeugt aus Simulink-Modellen C-Code - dabei gibt es
einige Punkte, die in diesem Abschnitt beschrieben werden und die unbedingt
beachtet werden sollten.

“ INFO

Beachten Sie, dass bei der Codegenerierung nur eine Version des Real-Time
Workshop verwendet wird! Dies kann zu Problemen fiihren, wenn Sie in Ihr
Projekt mehrere Modelle integrieren wollen, die mit verschiedenen Versionen
von MATLAB/Simulink erstellt wurden!

Benutzerdefinierter C-Code: Pfadnamen

Der Real-Time Workshop ermdglicht die Integration von vom Anwender defi-
niertem Code. Dies kann eine S-Function oder anderer, von einer S-Function
aufgerufener Code sein.

Wird das Projekt fir ein bereits vorhandenes Modell erstellt, so wird das Origi-
nal und dessen vollstandiges Verzeichnis (mit allen Unterverzeichnissen) ent-
weder in das Projektverzeichnis kopiert oder einfach referenziert, was eine
Versionskontrolle des Modells ermdglicht.
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Zum Kompilieren und Linken werden die entsprechenden Dateien an den Ort
kopiert, an dem der Build-Vorgang stattfindet. Daraus ergeben sich einige Ein-
schrankungen in Bezug auf benutzerdefiniertem Code, der zu einem Simulink-
Modell gehort:

In C kann der #include-Befehl eine Datei mit beliebiger Erweiterung refe-
renzieren, wobei als gangiger Standard *.h verwendet wird.
LABCAR-MCS V5.4.13 unterstitzt nur die Dateierweiterungen *.h und *.c
- bei Verwendung anderer Erweiterungen kann es vorkommen, dass der
Compiler die entsprechende Datei nicht findet.

In C kann der #include-Befehl eine Datei Uber einen Pfad referenzieren,
wobei als gangiger Standard allein ein Dateiname verwendet wird und
die Pfadinformation tber entsprechende Compilerschalter hinzu
kommt.
Zum Beispiel:

#i ncl ude Datei nane. h

#i ncl ude Unterverzei chni s\ Dat ei nane. h

#include ..\ Parallelverzei chni s\ Datei nane. h
LABCAR-MCS V5.4.13 unterstitzt nur die ersten beiden Variante -
andere Formen der Referenzierung kdnnen dazu fiihren, dass der Com-
piler die entsprechende Datei nicht findet.

+ Der Inhalt der verschiedenen Include-Suchpfade wird zum Kompilieren in
ein bestimmtes Verzeichnis kopiert, und zwar in das gleiche Verzeichnis,
auf das auch die Dateien kopiert werden, die beim Linken externer
Dateien (siehe “Weitere Dateien hinzulinken (,Link to External Files")" auf
Seite 40) spezifiziert werden.

Achten Sie darauf, dass es in diesen Verzeichnissen nicht mehrere
Dateien gleichen Namens und unterschiedlichen Inhalts gibt. Ansonsten

kann es je nach der Reihenfolge, in der das Kopieren stattfindet, zu uner-
wiinschtem Uberschreiben kommen.

Function-Call Subsystems

Es kann vorkommen, dass das vom Anwender verwendete Modell Function-
Call Subsystems enthalt oder dass der Anwender Modellteile verwendet, die
nicht im kleinen Rechenraster ausgefiihrt werden sollen und er deshalb Func-
tion-Call Subsystems anlegt. In diesen Fallen beachten Sie bitte folgende Hin-
weise.

Bei geeigneter Parametrierung dieser Blocke erzeugt der Real-Time Workshop
fuir den Modellteil, der darin enthalten ist, einen eigenen Prozess. Dieser Modell-
teil wird auf dem Target nicht mit dem Simulationsrechenraster gerechnet, pra-
ziser: er wird garnicht gerechnet, solange er vom Anwender nicht in eine Task

(die zeit- oder eventgetriggert sein kann) eingehangt wird.

Dabei héngt es von den Parametern eines solchen Function-Call Subsystems
ab, ob ein separater Prozess erzeugt wird oder nicht. Soll ein solcher Prozess
erzeugt werden, gehen Sie wie folgt vor:

Einstellungen wéhlen
1. Klicken Sie den ,Function-Call Subsystem"-Block im Simulink-
Modell mit der rechten Maustaste.
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2. Wahlen Sie Subsystem parameters.

Das Fenster ,Block Parameters: Function-Call Subsystems”
wird gedffnet.

3. Wahlen Sie die in der folgenden Abbildung (R2007b) gezeigten
Einstellungen:

E Function Block Parameters: Function-Call Subsystem @
Subsystem
Select the settings for the subsystem block,
Parameters
Show port labels FromPortlcon

Read//rite peimissions: |Readwite

[« ]

Name of eror callback function:

Permit hierarchical resolution: |41 lz‘
Treat as atomic unit

[7] wamn if function-call inputs are contexst-specific

Real-Time ‘Workshop system code: |Function

Real Time Workshop function name options: |Use subsystem name

[«] [«1 [¥]

Real Time Workshap file name options: | Use function name

[ 0K H Cancel “ Help ” Apply I

Der mit diesen Einstellungen erzeugte Prozess erhélt den
Namen
<Model | name>_<Subsyst enbl ocknanme>.

“ INFO

Dieser Prozess wird erst dann in der 0S-Konfiguration (siehe
“Konfiguration des Echtzeit-Betriebssystems (0S-Konfigura-
tion)” auf Seite 290) angezeigt, nachdem das Projekt in LAB-
CAR-IP neu erstellt worden ist (Project — Build).

3.2.2 Einschrankungen beziiglich der verwendbaren Simulink-
Modelle
Der Real-Time Workshop besitzt beziiglich der verwenbaren Simulink-Modelle
einige Einschrankungen, die im Folgenden beschrieben werden.

S-Functions

Der Real-Time Workshop kann nur S-Functions verarbeiten, die Parameter vom
Datentyp ,double” enthalten. Wird ein anderer Datentyp gefunden, wird die
Codegenerierung abgebrochen.

Desweiteren kann der Real-Time Workshop keine S-Functions verarbeiten, die
Outputs mit selbstdefiniertem Datentyp enthalten (vereinbart mit ,ssRegister-
DataType"). In diesem Fall wird zwar erfolgreich C-Code erzeugt, beim Kompi-
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lieren des Codes wird aber eine Fehlermeldung ausgegeben, da ein Makro den
Aufruf von ,ssRegisterDataType" durch ,ssRegisterDataType_cannot_
be_used_in_RTW" ersetzt.

Blocke mit absoluter Zeit

Der Real-Time Workshop kann keine Blocke verarbeiten, die die absolute Zeit
verwenden (z.B. ,Sine Wave", ,Clock", ,Pulse Generator*, ,Signal Generator",
,Transport Delay”).

Zwar wird flr ein Modell, das solche Blocke enthélt, erfolgreich C-Code erzeugt,
der auch kompiliert wird - bei der Ausfiihrung liefern diese Blocke aber falsche
Ergebnisse.

Blocke fiir die keine Parameter und Outputs erzeugt werden
Fir eine Reihe von Modellblécken werden beim Import keine Parameter und
keine Outputs erzeugt - dies trifft zu auf die Blocke:

Scope

Floating Scope
Display

XY Graph

Inport

Outport

Memory

Goto
ToWorkspace
Stop

Fromif

Ground
EnablePort
GotoTagVisibility
TriggerPort
SignalSpecification
Selector

Terminator

Erstellen eines Simulink-Moduls
Verwenden Sie den Modul-Wizard, um ein neues Simulink-Modul zu erstellen.
Simulink-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.
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. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer - x
5 0 Tegets Project Title

ER# Rrec] beiinin
Bt AdiModie ]

Edit O5Canfiguration

. Im ,Add Module Wizard", wahlen Sie Add Simulink(TM)

Module.

. Klicken Sie Next.

. Wahlen Sie Use existing Simulink(TM) Model.

. Klicken Sie Next.

. Wahlen Sie mit Browse das Simulink-Modell, das Sie verwen-

den mochten.

Wizard

Add Model

Link to Esisting Model (Complete model diecton
with all subfolders will be copied to project folder)

Select Model: C:\Progiam Files\ETAS\LABCAR -

Copy Model Directory into Project
Note: If unchecked the portabiity ta another
workstation might be limited.

Advanced Settings

[ ccBack | [ meshk] [ cencel |

Ist die Option ,Copy Model Directory into Project” gewahlt, wird
das Simulink-Modell und die dazu gehorenden Dateien in das
Projektverzeichnis kopiert — ansonsten wird das angegebene
Modell lediglich aus dem Projekt heraus referenziert.

“ INFO

Wenn das Modell nur referenziert wird, muss diese Referenz bei der Migration
des LABCAR-OPERATOR-Projekts angepasst werden. Der (absolute) Pfad
zum Modellverzeichnis steht in der Textdatei <Mobdel | name>. conf (im Ver-
zeichnis  <Projektname>\Target_RTPC\SimulinkModels\Simulink_<Model-
name>) und kann als relative oder absolute Pfadangabe (entsprechend der
neuen Position des LABCAR-OPERATOR-Projektes) angepasst werden.

9.

>

Klicken Sie Finish.
Im ,Project Explorer” wird das neue Modul hinzugefigt.
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3.24 Weitere Einstellungen fiir das Simulink-Modell
Wenn Sie bei der Erstellung des Projektes das zu verwendende Simulink-Modell
angeben, finden Sie im selben Fenster die Schaltflache Advanced Settings,
ber die Sie weitere Einstellungen fir das Simulink-Modell erreichen kénnen.

‘Wizard

Add Model

Link to Existing Mode! [Complete modsl diectory
with all subfolders will b copied to preject folder]

Select Modeh C:\Program Files\E TAS\LABCAR-

Copy Model Directory into Project
Note: If unchecked the portakiliy to another
werkstation might be fimited.

Advanced Seftings

Link to Extemnal Files
tdatlab Search Path
Pararmeterization M-files |

[ <<Back | [ Finsh | [ Concel |

Wenn zur Kompilierung des Modells weitere Include-Verzeichnisse und Quell-
oder Objektdateien benotigt werden, kdnnen Sie diese hier spezifizieren.
Zusatzlich kdnnen Objekt-Bibliotheken gewahlt werden, die beim Build-Prozess
hinzugelinkt werden.
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Weitere Dateien hinzulinken (,Link to External Files”)
1. Klicken Sie Link to External Files.

Das folgende Fenster wird gedffnet.

Select Extemal Files for Compilation and Linking (=)

Module Path LC:4Program Files\E TA4S\LABCAR-OPERATORS 2\ anuals\T utarialy

Cunent Path $iModelDir)

Select Additional Include Directonies and Sowrce or Object Files

Select Directory: Selected Include Seaich Paths:
(&l Parert ${ModelDir)

‘

Select Fie: Selected C Source Files and Object Files

Select File: Selected Library Files:

“ INFO

Bibliotheksdateien missen die Erweiterung ,.a" oder ,.lib
haben, damit Sie in der Liste angezeigt werden.

2. Wahlen Sie die entsprechenden Verzeichnisse und Dateien mit
der Maus und fligen Sie diese Dateien mit den > Schaltflachen
zu den Listen auf der rechten Seite des Fensters hinzu.

“ INFO

Es kdnnen nur Dateien und Verzeichnisse ausgewahlt wer-
den, die sich in Unterverzeichnissen des Verzeichnisses
befinden, in dem sich das Modell befindet.

3. Klicken Sie OK.
Um zum Projekt MATLAB-Suchpfade hinzuzufiigen, gehen Sie wie folgt vor:
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MATLAB Suchpfade hinzufiigen (,Matlab Search Paths")
1. Klicken Sie Matlab Search Paths.

Das folgende Fenster wird gedffnet.
Select Matlab Search Paths =

Model Path: | C:\Program Files\ETAS\LABCAR-OPERATOR . 2\Manuals\Tutoriz

Matlab Search Paths

Add Path

The paths selected here will be used as Matiab search paths when
generating RTW ode from the Simlink model.
Gnly subdrrectories of the mode! path are alowed.

2. Klicken Sie Add Path.

Es wird ein Verzeichnisbrowser geoffnet, aus dem Sie ein Ver-
zeichnis auswahlen kdnnen.

“ INFO

Es kénnen nur Verzeichnisse unterhalb des Modellpfades
gewahlt werden (Feld ,Model Path”)

Die ausgewahlten Pfade werden in der Liste angezeigt.
3. Wenn Sie einen Suchpfad aus der Liste entfernen wollen, wah-
len Sie diesen in der Liste und klicken Sie Remove Path.
4. Klicken Sie OK.
Um Parametrierungsdateien auszuwahlen, die beim Offnen des Simulink-
Modells ausgewertet werden, gehen Sie wie folgt vor:
Parametrierungsdateien auswiahlen (,Parameterization M-files”)
1. Klicken Sie Parameterization M-files.

2. Das folgende Fenster wird gedffnet.

Select M-Files for Parameterization (=5

Model Path: | C:\Program Files\ETAS\LABCAR-OPERATOR 5. 2\Manuals\Tuteriz

Parameterization M-Files:

Browse
Remove from List

The M-files selected here will be executed in the Matiab workspace before the
RTW code generation is started.

The intention of this is to set the default values for the parameters in the
generated LABCAR model.
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3. Klicken Sie Browse.
Es wird ein Dateiauswahlfenster getffnet, in dem Sie eine
Datei auswahlen konnen.
Die ausgewahlte Datei wird in der Liste angezeigt.
4. Wenn Sie eine Datei aus der Liste entfernen wollen, wahlen Sie
diese und klicken Sie Remove from List.
5. Klicken Sie OK.
Damit die oben beschriebenen Einstellungen nicht nur wahrend der Projekt-
erstellung, sondern auch im weiteren Verlauf der Arbeit mit dem Projekt veran-
dert werden konnen, sind die beschriebenen Dialogfenster immer zuganglich:
Einstellungen &ndern
1. Wahlen Sie Project — Options.
Das Fenster ,Projektname Options” wird geoffnet.
2. Wahlen Sie das Register ,Modules".

TutorizlProject_531.lco5 Options =

Woduies | Events

RTPC

Module Fropetties

[ Link to Betemal Fies J

[ Matiab Search Path J

[ Parameterization M-Fies ]

Step Sie Factor 1~ Use Links Within Mods!

Hier kdnnen Sie alle weiter oben beschriebenen Einstellungen
firr das jeweilige Modell (im Fenster links) bearbeiten.

Integrationsschrittweite (Simulink-Modell) und Task Period (ETAS EE)

Da es in vielen Fallen sinnvoll ist, die Berechnung des Modells (definiert durch
die fixed-step-size des Simulink-Modells) wesentlich hoherfrequenter auszu-
flhren als die Verarbeitung/Darstellung in der Experimentierumgebung (defi-
niert durch die Task Period in der OS Configuration), kénnen fir die Task Period

dTge groRere Werte (Faktor n = 1..10) gegeniiber der Integrationsschrittweite
fssg_konfiguriert werden:
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GIn.3-1  fssg =dTge/n

“ INFO

Dieser Faktor n kann fur jedes Simulink-Modell des LABCAR-OPERATOR-Pro-
jektes anders sein!

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Wahlen Sie Project — Options.
Das Fenster ,Projektname Options” wird geoffnet.
2. Wahlen Sie das Register ,Modules".
3. Wahlen Sie das Simulink-Modell, fir das Sie diese Einstellung
vornehmen wollen.
4. Stellen Sie den gewlinschten Faktor ein.

TuterialProject 531 lce5 Options ==

Wodkies |Events

RTPC
IdleController
CANTest
J1939Test
LINModule:

Module Properties

[ Link to Extemal Fies )

[ Matisb Searoh Path )

[ Parameterization M-Fies J

Step Size Factor m Use Links Within Model

-

0o 0 e s P

0

5. Bestatigen Sie mit OK.
6. Speichern Sie Anderung mit File — Save.
> Damit wird die Rechenschrittweite fss des Simulinkmodells als

ein Bruchteil (1/n) der Task Period gesetzt, die in der OS Confi-
gurationdefiniert wird.

Aktivieren/Deaktivieren der Unterstiitzung von Matlab Links

Seit Version 5.3.1 werden defaultméssig Matlab Links fir Outports und Inports
unterstitzt. Um Code wie in friiheren Versionen zu generieren, konnen Sie diese
Unterstlitzung deaktivieren.

1. Wabhlen Sie Project — Options.
Das Fenster ,Projektname Options" wird gedffnet.
2. Wahlen Sie das Register ,Modules".
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3. Wahlen Sie das Simulink-Modell, fiir das Sie diese Einstellung
vornehmen wollen.

“ INFO

Diese Option kann fur jedes Simulink-Modell des LABCAR-OPERATOR-Projek-

tes anders gewahlt werden!

4. Deaktivieren sie die Option Use Links Within Model.
TuterialProject_531.lco5 Options (=3

Modues | Events

RTPC

Module Froperties

[ Link to Bxtemal Fles J

[ Matiab Search Path J

[ Parameterization M-Fles J

Step Size Factor (1 =] | [JLise Links Wikin Wods)

5. Bestatigen Sie mit OK.

6. Speichern Sie Anderung mit File — Save.

Inlined Parameter
Die Option "Inlined Parameter" hilft bei der Einstellung oder Optimierung der
Parameter.

Einstellen der Option "Inlined Parameter”

1. Wahlen Sie "Model Configuration Parameters" aus der Funkti-
onsleiste.

Das Fenster "Configuration Parameters" erscheint.

2. Wahlen Sie die Registerkarte "Optimization" und dann "Signals
and Parameters".

3. Konfigurieren Sie "Default parameter behavior" als "Inlined" im
Auswahlment des Bereichs "Code generation”.

4. Klicken Sie auf Configure..., um die "Source list" auszuwahlen.
Das Fenster "Model Parameter Configuration" erscheint.

5. Wahlen Sie die erforderlichen Parameter aus der "Source list".

6. Klicken Sie Add to table>>.

Die ausgewahlten Parameter werden unter "Global (tunable)
parameters" aufgefiihrt, wie Abb. 3-4 zeigt.

7. Wahlen Sie Apply and dann OK.
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@ Configuration Parametes el/Configuration (Active) -~ o
* Commonly Used Parameters = All Parameters
Select: Code generation

Solver Default parameter behavior: Inlined ~ |Configure... (] Inline invariant signals
Data Import/Export
v Optimization [4 Use memcpy for vector assignment Memcpy threshold (bytes): |64 \
Signals” . 1ol parameter Configuration: mymodel - o x
Statefl¢
Diagnostiq Desriston -
Hardware|  5eime e seba unabeyptamtes foryou model. Thesepaamees il afothe gnertd ode by ansing scces o paramees
Model Refl 55,156 ot Global (unabe) pararmeters
Simulation - yatLag workspace v Name Storage class Storage type qualfer
Code Genq Lconstx_[SminkdlanaiGute) |
s Name L
OVErage | |4 const x
Results
HDL Code|
Ready
< ! >

Abb. 3-4  '"Inlined Parameter" Konfiguration

Stellen Sie sicher, dass die Optionen "Block reduction” and "Implement logic sig-
nals as Boolean data (vs. double)" deaktiviert sind.

Deaktivieren der Optionen "Block reduction” and "Implement logic signals as

Boolean data (vs. double)"

1. Wahlen Sie die Registerkarte "All Parameters" im Fenster
"Configuration Parameters".

2. Wahlen Sie unter "Category" den Bereich "Optimization" und
geben Sie "Block reduction” in die Suchleiste ein.

3. Entfernen Sie den Haken in der Checkbox "Value", um die
Option zu deaktivieren, wie Abb. 3-5 zeigt.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 45



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

@ Configuration Parameters: new _const/Configuration (Active) - m) x

% Commonly Used Parameters = All Parameters

Category: |Optimization - 0

Parameter Value Command-Line Name (-]
Base storage type for automatically created en Native Integer = ActiveStateOutp.. a
5 se storage type for Stateflow enumerations that o

Optimization » Advanced parameters
Verbost

Show

‘AdvancedOptControl -

‘Specify wnether to disable optimizations that are incompaiibi

celerator builds AceelVerboseBul.
on and compler output, for Acceleres

¥ Block reduction BlockReduction

Exclude unnecsssary blocks from simulation or code
generation from this madel

~ Implement logic signals as Boolean data (vs.
double)

Use Boolean data type instead of double for logical signals in
Logieal Operator, Combinatorial Lagic, Relational Oparator
and Hit Crossing blocks

BufferReusableBoundary ¥ BufferReusableR
Reuse local block outputs sufferreuse
euse local (funciion) variables for blook outputs wherever p. -
Q OK cancel [y Help Apply

Abb. 3-5 Deaktivierungsoptionen fir "Block reduction” und "Implement logic
signals as Boolean data (vs. double)"

4. Wahlen Sie Apply und dann OK.
5. Klicken Sie Build Model, um ein Modell zu erstellen.

Befolgen Sie das gleiche Verfahren wie oben, um die Option "Implement logic
signals as Boolean data (vs. double)" zu deaktivieren.

“ INFO

Wenn Sie die Impulsgeneratorblocke verwenden, mussen Sie den Impulstyp
als "Sample-basiert" auswahlen.

3.24.2 "LCRT Additional Options" fir Codegenerierung
Sie kdnnen auch die Option "Use Mask Parameters" konfigurieren, die bei
'LCRT Additional Options" im Register "Code Generation" verfligbar ist.
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Wenn der Haken in der Checkbox bei "Use Mask Parameters" gesetzt ist, wird
der Name des maskierten Parameters genutzt. Anderenfalls, wenn der Haken
entfernt ist, dann wird der Wert des maskierten Parameters fiir die Codegene-
rierung verwendet. Der Haken ist standardmalig gesetzt, so dass der Name
des maskierten Parameters verwendet wird.

@ Configuration Parameters: mymodel/Configuration (Active) - [u} X
* Commonly Used Parameters = All Parameters
Select:

Use Mask Parameters
Solver
Data Import/Export
Optimization
Diagnostics
Hardware Implementation
Model Referencing
Simulation Target
v Code Generation
Report
Comments
Symbols
Custom Code
Interface
LCRT Additional Options
Coverage
HDL Code Generation

< >

Q OK Cancel Help Apply

Abb. 3-6 "LCRT Additional Options" im Register "Code Generation"

3.25 Fehlerbehebung fiir MATLAB/Simulink-Modelle
In diesem Kapitel finden Sie eine Beschreibung typischer Probleme und magli-
cher Losungen dafr.
+ Build Error bei Verwendung von mit MATLAB 2020a generierten Model-
len
Wenn bei der Verwendung von Simulink-Modellen, die in MATLAB 2020a

erstellt oder gedffnet wurden, ein Build-Fehler wie "Fai | ure duri ng
execut e" auftritt, I6schen Sie den Ordner % enp%in Ihrem System.
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ASCET-Module

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zur Integration von ASCET-Modu-
len in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt.

“Allgemeines zum Thema ASCET-Module” auf Seite 48
“Vorbereitungen” auf Seite 48
“Erstellen eines ASCET-Moduls” auf Seite 49

“Messgrossen und Parameter in ETAS Experiment Environment” auf
Seite 53

Allgemeines zum Thema ASCET-Module
Das ASCET-Projekt stellt nach Codegenerierung fiir das Target ,RTPC" und
Transfer neben einer Reihe von Code- und Headerdateien insbesondere fol-
gende Dateien zur Verfligung:

<Pr oj ekt name>. si x

<Pr oj ekt name>. oi |
Die Datei <Pr oj ekt nane>. si x ist eine sog. SCOOP-IX-Datei’, die eine voll-
standige Schnittstellenbeschreibung des ASCET-Moduls enthélt. Mit den Infor-
mationen in dieser Datei kann das ASCET-Projekt als Modul in das LABCAR-
OPERATOR-Projekt integriert werden.
Die Datei <Pr oj ekt nanme>. oi | enthalt die Konfiguration des Betriebs-
systems (Tasks, Prozesse etc), die bei der Integration des ASCET-Projekts
wahlweise mitgenommen werden kann.

Vorbereitungen

ASCET installieren

Damit Sie ASCET-Projekte als Module in LABCAR-OPERATOR integrieren kon-
nen, bendtigen Sie eine aktuellen ASCET-Installation (Version 6.0.1 oder hoher)
inklusive der Komponenten ASCET-SE, ASCET-MD und ASCET-RP.

ASCET vorbereiten
Jede ASCET-Version muss durch eine spezielle Zusatzinstallation in die Lage
versetzt werden, Projekte fiir das Target ,RTPC" exportieren zu kdnnen.

“ INFO

Bei spateren Versionen von ASCET (V6.1.0 und héher) muss dieses Feature
nicht mehr von Hand nachinstalliert werden.

Die benotigte Datei finden Sie im Startbildschirm der Installations-CD unter Ins-
tallation.

Klicken Sie den Eintrag Install RTPC export for ASCET 6.x.y (LABCAR-ASC)
und folgen Sie den Anweisungen des Installationsprogrammes.

1. Ausfuhrliche Informationen zum Thema ,SCOOP-IX" finden Sie im
INTECRIO V3.0 Benutzerhandbuch
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Einstellungen in ASCET
Der Transfer des Projekts aus ASCET setzt eine bestimmte Einstellung fiir eine
ASCET-Option voraus.

Optionen einstellen
1. Starten Sie ASCET.

2. Wahlen Sie im Hauptmeni Tools — Options.

12 ASCET-MD
File Edit View Insert Build [Tools| Help
3R ‘ X ‘ 4  Documentation »
1 Database »
1Database Arithmetic Service Editor »
B ¢ o ASCET-DIFF ,
& ) ASCET_Tutorial
e ;
[Lesson1_2 [E] views... Crl+Shift+V
iessons Block Library... CtrlShift~B
[iessons Options..___ Ctrl+ Shift+0
QLESWS AUTOSAR to ASCET Converter
e —

Das Fenster ,Options” wird gedffnet.

3. Wahlen die links den Eintrag ,ETAS Internal” und aktivieren Sie
die Option ,Generate macro for dT access".

_— ela)es

File View

ETAS Internal

&g [¥] Generate macro for dT access

[# Environment
ETAS Internal

[# Experiment

[ External Tools

System Defaults

‘Generate macro for dT access:

Using a macro for access to dT element provides the
flexibility to customize the access to dT

4. Klicken Sie OK, um das Fenster zu schlielen.

3.33 Erstellen eines ASCET-Moduls
In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie ein ASCET-Projekt in LABCAR-
OPERATOR integrieren.

“ INFO

Wenn das Projekt in einer ASCET-Version < V6.0.1 vorliegt, missen Sie das
Projekt (oder die gesamte Datenbank) aus der alten Version exportieren und
in die aktuellen Version importieren.

Das ASCET-Projekt transferieren
1. Offnen Sie die jeweilige Datebank in ASCET.
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. Doppelklicken Sie das gewtiinschte Projekt (in diesem Beispiel

ist dies das Projekt ,ControllerTest” im Ordner ,Lesson4" der
Datenbank , TUTORIAL").

Das Projekt wird im Project Editor gedffnet.

(& ASCET-MD *
File Edit View Inset Build Tools Help

FUH|+BEXET| A 0eR-k-EE IS BB
(3 ) VASCET Tutoriel Solutiens) eszond\ControlerTest - @‘
1Database ¥ |2 Contents
= 3 TUTORIAL | ements | % pata | & mplementation |
{—m@ [ ASCET Tutorial FREE [rype [

{—El {2 ASCET Tutorial_Sclutions
Cliessont_ 2 9! Project Editor for: ControllerTest [PC/Physical]
I Lesson3 File Fdit View Insert Build Edras Tools Window
- [ ®["[H &+ 5 X[0 09 a|
@ ControllerTest
[y IdieCon Tree Pane. e
(JLessons [£] outine | 5% Navigation | (3 Datebase
[JLessoné = -
® ([Jiesson7 TNEE|- "
[ JLessons El 6@ [ selft:ControllerTest
(JLessors S M druar
—m [JETAS_Iconlib # (¥ 1dleConz:IdieCon
{— [JETAS_SystemLb = (¥ n:mesglcont]
@ (JETAS_Systemlib_CT

Aktuell ist das Target fiir die Offline-Simulation auf dem PC
gewahlt.

iwﬁﬂurﬁm(:mmﬂeﬂﬁiw

File Edit View Inset Build Extras Tools Window Help

IE R

b3 0 XA 0S|k 68 5 Silfieca = & (s

=29 Graphics | 05 [ [ Formuies | & imol. Type | B cor

2 (W n:mesgleont]

3. Wahlen Sie im Project Editor File — Properties.

Das Fenster ,Project Properties” wird gedffnet.
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4. Wahlen Sie links ,Build" und bei Target ,RTPC".

Project Properties ===
File  View
Buid
E] Project Prapertes B target= EIEG =
ASAEANC [ Code Generator Physical Experiment -
[= Buid
Code Generation Edit Code Generation Settings E
Ostonfgieatay ¥ Compier = GNU-C V3.4.4 (PowerPC) -
Target Settngs
Code Storage Edit Compiler Settings
{2 operatng System =
Edit OS Configuration
System Defaults
Target: =

Target to be used for Code Generation

Code Generator: B

=

Klicken Sie OK.
Wahlen Sie im ASCET Hauptfenster File — Save.

7. Wahlen Sie im HauptmenU des ASCET Project Editors Build  —
Touch — Recursive.

8. Wahlen Sie Build — Transfer.

{i@) Project Editor for: ControllerTest [RTPC/Physical]
File Edit View Insent [Build] Extras Tools Window Help
JG‘BLE‘ ; Touch * Boar
Clean Code Generation Directory
Tree Pane e
B Outine [ 7% nougasa 202 Dizgom =L
< 84 B Bs ‘ = View Generated Code F8
13| Generate Code Chrl+F7
Compile
Link
B2 (W nzzmesglcont] 43 i Fr
Rebuild Al Shift+F7
Experiment !
Flash Target

9. Wahlen Sie ein Verzeichnis, in das die zu erzeugenden Dateien
abgelegt werden sollen.

7 LABCAR Project Transfer

Storage location:

path: d; \ETASData\ASCETS, ZNTECRIC_transfer \TUTORIA

> Die Dateien *c, *.h, <Projektname>.six und <Projektname>.oil
werden in diesem Verzeichnis gespeichert.
ASCET-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
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2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.

3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.
Project Explorer v x
=[] Targets

Rl ec

B oo 1,]

Project Title

Edit OSConfiguration
. Im ,Add Module Wizard", wahlen Sie Add ASCET Module.
. Klicken Sie Next.

Wahlen Sie Use existing ASCET Model.
. Klicken Sie Next.

(s INNC NS TN

. Wahlen Sie die Beschreibungsdatei Cont r ol | er Test . si x
des einzufiigenden Moduls.

Wizard =

X Add Existing Module
N Select an existing module,
k Mote: The complete madule director with all

sublolders will be copied to the project folder

G%W

1

Q,@ k)}'.'rf. SelectModule  D:ETASDalaWaSCETE 24N

G'})gia’-\) Select Database
& Import comespanding OIL file

[ <«Back | [ Finsh 1\ [ Concel |

9. Wenn Sie (unter ,Select Database") die ASCET-Datenbank
angeben, aus der das exportierte Modell stammt, wird diese
beim Doppelklick (im Project Explorer) auf das ASCET-Modul
geoffnet.

Ist hier keine Datenbank spezifiziert, muss nach einem Doppel-
klick der Pfad zu dieser manuell eingegeben werden.
10.Klicken Sie Finish.
Im ,Project Explorer” wird das neue Modul hinzugefiigt.
11.Speichern Sie das Projekt.
Fur die Receive-Messages des ASCET-Projektes, die nicht mit
Send-Messages des ASCET-Projektes verbunden sind, werden
beim Import Inports erzeugt, die im Connection Manager zur
Verbindung mit anderen Signalen des Projekts verbunden wer-
den konnen. Dasselbe gilt analog fir Send-Messages des
ASCET-Projekts und Outports im Connection Manager.
12.Stellen Sie im Connection Manager die Verbindungen zu ande-
ren Modulen her.

13.Generieren Sie den Code fiir das Experiment (Project — Build).
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14.0ffnen Sie das Experiment in ETAS EE (Tools — Open Experi-
ment Environment).

3.34 Messgrossen und Parameter in ETAS Experiment Environ-
ment

Das ASCET-Projekt und ETAS EE
Die Komponenten des ASCET-Projekts (im Ordner ,Lesson4" der Datenbank
,TUTORIAL"), das im obigen Beispiel verwendet wurde, sind in Abb. 3-7 gezeigt.

J1/p_idle Integrator

5o = gk 3fp_id
n_nominal <900.0> ndiff |n?egrate / /P_l
air_nominal
Kp <0.5>
[ |
Ki <4.0>

/1/integrate /2/integrate

arg/integrate

o>
buffer return/fintegrate

[L]>
dT

Abb. 3-7  Die Komponenten ,IdleCon” (oben) und ,Integrator” (unten) des Pro-
jekts ,ControllerTest"

Der Leerlaufregler vergleicht die Ist-Drehzahl ,n" mit der Soll-Drehzahl ,n_nomi-
nal” und regelt mit diesen Werten die Soll-Luftzufuhr ,air_nominal”.
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Die Komponenten, Messgrofien und Parameter des ASCET-Projekts sind in

Abb. 3-8 gezeigt.

1@ Project Editor for: ControllerTest [RTPC/Physical]

File Edit View Inset Build Extras Tools Win

ICRCEY oo |

Tree Pane. *

[E] outine | = navigation | 3 Database |

Arbeiten mit LABCAR-IP

E%'Workspace Elements =2 X
Search &Filter ¥

- Al Asam Al UD Search Resutts.

TuEE|s -|

& ECU Access
= () LABCAR
5 g ControllerTest

@ [ self::ControllerTest

"5 [ T

(= [ (¥ IdieCon::IdieCon

" @ air_low::cont

5 9 air_nominal:imesgfcont]
B mtegrator::Integrator
S W buffer:zcont
Uy
T @ Kicont
" @ WurzeKizzcont

€ @ kpuicont

2l nz:mesgleont]

T @ n_nominal::cont

‘T W ndifizcont

T M pivalue::cont

L— &4 (¥ n:mesg[cont]

=]

= 2 dleCon
= ] Integrator
5o buffer
@K
@+ Wurzelki
@ air_low
@+= Kp
@>= n_nominal
W ndiff
> pi_value
& air_nominal
W= dT
WEn
# [H Hardware
& +fh IdleController

Abb. 3-8

Environment (rechts).

ES Workspace Eleme... | 2] Experiment Explorer

Das ASCET-Projekt ,ControllerTest" (links) und das integrierte
Modul im Fenster ,Workspace Elements" von ETAS Experiment

54



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

34 C-Code-Module

Neben MATLAB/Simulink-Modellen und ASCET-Modulen ist es in LABCAR-IP
auch moglich, vom Anwender definierten C-Code in das Projekt zu integrieren.

Diese ermoglicht insbesondere:

Die einfache Integration beliebiger Funktionalitat fur preiswerte, aber
flexible anwenderspezifische Losungen

Die Erstellung von LABCAR-konformen Simulationsmodellen mit Third-
Party-Tools

Die Wiederverwendung von é&lterem LABCAR-Code
Die Integration von Functional Mock-Up Units (FMU)

Dieses Kapitel enthélt ein Tutorial, das die verschiedenen Arten der Erstellung
von C-Code-Modulen illustriert. Im Einzelnen finden Sie hier Informationen zu
folgenden Themen:

“Manuelles Erstellen eines C-Code-Moduls” auf Seite 56
“Code hinzufligen” auf Seite 62

“Erstellen eines C-Code-Moduls mit dem Automation Server” auf
Seite 66

“C-Code-Modul exportieren” auf Seite 66

“Bestehendes C-Code-Modul hinzufligen” auf Seite 66
“‘Anderungen eines existierenden C-Code-Moduls” auf Seite 68
“Linken von externem C-Code” auf Seite 68

“Variablenlabels” auf Seite 69

“Functional Mock-up Units (FMU)" auf Seite 70

3.4.1 Tutorial

In diesem Tutorial wird beschrieben, wie Sie - mit Hilfe von C-Code-Modulen - C-
Code in ein LABCAR-Projekt einbinden.

Diese Integration umfasst die folgenden Schritte:
Spezifikation des Interfaces des C-Code-Moduls

- entweder manuell (siehe “Manuelles Erstellen eines C-Code-Moduls”
auf Seite 56)
oder
- Uber die Automatisierungsschnittstelle (siehe “Erstellen eines C-
Code-Moduls mit dem Automation Server” auf Seite 66)
Hinzufligen des Codes zu dem erstellten Interface

Diese Schritte werden im Folgenden unter Verwendung eines einfachen Code-
Beispiels durchgefiihrt.
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Das Code-Beispiel

Als Beispiel soll ein sehr einfaches Bremssystem dienen. Der Eingang des
Bremssystems wird von der Bremspedalstellung (0...1) bereit gestellt. Der Aus-
gang des Systems besteht aus vier Werten M_LF, M_RF, M_LR, M_RR, die die
jeweiligen Bremsmomente enthalten, die auf die vier Rader wirken.

Die Berechnung der Ausgénge wird folgendermafRen durchgefiihrt:

Zuerst wird die Pedalstellung (pedal) mittels eines Faktors ( pedal _pressu-
re_factor) indenhydraulischen Bremsdruck umgerechnet. AnschlieRend
erfolgt mittels weiterer Umrechnungsfaktoren (pr essur e_t or que_f ac-

t or [ ]) die Berechnung der einzelnen Bremsmomente.

Das Modul wird somit durch die folgenden Gleichnungen beschrieben:

M LF = pressure * pressure_torque_factor[O0]
M RF = pressure * pressure_torque_factor[1]
M LR = pressure * pressure_torque_factor][2]
M RR = pressure * pressure_torque_factor][3]
wobei

pressure = pedal * pedal _pressure_factor

Manuelles Erstellen eines C-Code-Moduls
Verwenden Sie den Modul-Wizard, um ein neues C-Code-Modul zu erstellen.

C-Code-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).

2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.

3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Froject Explorer - x
=] Targats

& Penimms Ao
T —

Edit OSConfiguration

Project Title

. Im ,Add Module Wizard", wahlen Sie Add C-Code Module.
. Klicken Sie Next.

. Wahlen Sie Create new Module.

. Klicken Sie Next.

. Geben Sie im néchsten Fenster einen Modulnamen ein.

. Klicken Sie Finish.

Im ,Project Explorer” wird das neue C-Code Modul hinzuge-
fligt.

10.Doppelklicken Sie das Modul.

O 0 N o o
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> Das Register mit dem C-Code Editor wird geoffnet.

(! LABCAR-IP V5.2.0 - [Brake System']
File View Project Tools ?
U He 8 P8 6
Project Explorer
- Tagets
& RTPC

L2 NewCANModule

[E=8{EcE =)

Ol Measurevariables

O mports
] Outports
O processes

B General
Module Name
Module Path

B User Interface.
‘Show Labels

Brake_System
D:\LCO_Projects\Tutorial_Project_520_04_CCode\Target_RTPC\CModuies\Bi

False

Module Name
Name of Chlodule:

LABCAR

(7] ToreLProeet.52.| s Cornecton Moneger |G 05 Carrsion~

|&  ALwiad

Brakce_Systern™

Time: Message

Messages

Ready

Recommendation: Apply changes and Build Project

Einen Moduleingang definieren

7. Um einen Eingang zu definieren, rechtsklicken Sie den Ordner

JInports”.
2.

Im Kontextment wéhlen Sie Add Element.

Brake_System
] Measurevariables
[ i

Brake_Systt
DALCO_Pre

False

Properties...  Crl=P

Das Element ,Inport” wird erstellt.

3. Wahlen Sie das Element und geben Sie (im Fenster ,Proper-
ties" bei ,Name") einen Namen (,pedal”) fir den Inport an.

= [2] Brake_System
] MeasureVariables

INPORT
pedal

(J Processes Medel Path

4. Klicken Sie File — Save All.

“ INFO

Inports und Outports sind immer Skalare vom Datentype
,Double”. Daher sind keine weiteren Angaben erforderlich.
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Modulausgéange definieren
1. Um einen Modulausgang zu definieren, rechtsklicken Sie den
Ordner ,Outports”.

2. Im Kontextment wahlen Sie Add Element.
3. Geben Sie einen Namen (,M_LF") fir den Outport an.

4. Legen Sie drei weitere Ausgange mit den Namen ,M_RF",
,M_LR"und ,M_RR" an (wie oben beschrieben oder via Copy
und Paste im Kontextmend).

1= [%] Brake_System Properties
(] Measurevariables =4
z
(] calibrationVariables ‘
5 mports B General
- £ pedal Type QUTPORT
¥, peda Name M_RR
= (3 outports = Model
&b m_LF Model Path
£pM_IR
£ M_RF
EhMRR
] Processes

Eine MessgroRe definieren
1. Um eine MessgroRe zu definieren, rechtsklicken Sie den Ord-
ner ,MeasureVariables".

2. Im Kontextmenu wahlen Sie Add Element.
3. Geben Sie eine Namen (,pressure”) fir den Outport an.
4. Wahlen Sie bei ,Data Type" ,DOUBLE".
5. Wahlen Sie unter ,DataStructure” ,Scalar".
- |B General
- uj[:p'n:s‘”” anabis Type MEASUREMENT
v pedal = :K,
& [ outports Mode! Path
£ M_LF = Settings
MR DataType DOUBLE
£ M_RF DataStructure Scalar
£ MR ArraySize 1
] Processes

KalibriergroRen definieren
1. Um eine KalibriergroBe zu definieren, rechtsklicken Sie den
Ordner ,CalibrationVariables".

2. Im Kontextmen wahlen Sie Add Element.

3. Die erforderlichen Eingaben hier sind im Prinzip die selben wie
bei einer Messgrofe bis auf die Tatsache, dass einer Kalibrier-
grole ein Wert zugewiesen wird.

4. Nennen Sie die Variable ,pressure_torque_factor".
5. Wahlen Sie ,DOUBLE" als Datentyp.
6. Wahlen Sie ,Array” mit ,ArraySize" = 4.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 58



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

7. Die Wertzuweisung erfolgt unter ,Value®, wobei die einzelnen
Werte durch Kommata getrennt werden.

= [¢] Brake_system Properties
= 7] Measurevariables F=)4 )
=] Z

s E
~ ene:
EX=] Cahlb:r;mnvanab\;s - Type CALBRATION
B @[+ pressure_torque_facor Name 1 . factor
& [ nports 5 Model

v pedal Value 2.2.15.15
= J outports Model Path

£y M_LF Bl Settings

Suin DatzType DOUBLE

£ Mer DatsStructure  Array

" ArrzySize 4
& M_RR Ll
1 Processes

8. Erstellen Sie eine weitere KalibriergroRe namens ,pedal_pres-
sure_factor” und weisen Sie ihr den Wert 200 zu.

Prozesse

Ein Prozess ist eine Funktion, die vom Betriebssystem aufgerufen wird - die Art

des Aufrufs hangt vom Prozesstyp ab:
Ein Init-Prozess wird einmal beim Start des Experiments aufgerufen.
Ein Exit-Prozess wird einmal beim Beenden des Experiments aufgerufen.
Ein Timer-Prozess wird in einem speziellen Raster (definiert durch
,Period” und ,Delay") aufgerufen
Es ist aber nicht unbedingt nétig, einen Prozess einer Task zuzuweisen -
man kann dann von einem ,Event’-Prozess sprechen.

Einen Prozess hinzufiigen
1. Um einen Prozess zu definieren, rechtsklicken Sie den Ordner
JProcesses".

. Im Kontextmenii wéhlen Sie Add Element.
. Geben Sie als Prozessnamen (,Name") ,initialize" ein.
. Wahlen Sie bei , TaskType" ,Init".

. Definieren Sie eine weiteren Prozess namens ,compute”.

o g~ W N

. Als ,TaskType" wahlen Sie , Timer" mit folgenden Einstellun-
gen:
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- Period =0.005s
- Delay=0s

1= [°] Brake_System
(] Measurevariables
1 calibr:

@ ([ nports

PROCESS
compute

Timer
0.005
0

Das Register ,Brake_System” sollte nun aussehen wie folgt:

e rovres |
= (] Messurevariables

B> pressure = G“ L—-‘
ene
& [ Calibrationvariables e e Brake_System
O phldl prewon . Module Path DALCO_Projects\Tutonia_Project_520_04_CCode\Target_RT
@1 pressure_torgue facor B User Interface
& ([ nports Show Labels False
VES pedal
= [ Outports
Spm_LF
£rMIR
£ M_RF
£ M_RR
= ] Processes
@ ® compute
@[ initialize
Module Name
Name of CModule

(7 Tutorial_Project_5...| {3 Connection Man... | 0S Configuation | <> AL Wizard | Brake_System |

7. Wahlen Sie File — Save.

Das soeben erstellte Modul wird gespeichert und zum Projekt
hinzugefuigt.
Project Explorer - x
-] Targets
& RTPC
Brake_System
L Hardware

Nach dem Speichern des Projektes werden die folgenden Schritte durchge-
fihrt:

+ Uberpriifen der Daten auf Konsistenz

Hier wird z.B. Uberprift, ob der Modulname gliltig ist oder die Namen der
Variablen und Prozesse eindeutig sind.
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Erstellen der Verzeichnisse
Fur das Modul namens ,Brake_System"” wird im Projektordner ein Ver-
zeichnis angelegt.
4 | Tutorial_Project_520_04
) Docs
» | Experiments
. ModelData
4 | Target_RTPC
4 |, CModules
. Brake_System
> |Ju codegen
y 05
. RTIO
. SimulinkModels

4 . User

+  Generieren der Dateien
In dem o.g. Verzeichnis werden die folgenden Dateien angelegt:

|| Brake_Systern.c

|| Brake_System.h

| Brake_Systern.Imd

|| Brake_System_data.c

|| Brake_SystemCopylnports.h
|| Brake_SystemCopyQOutports.h

s T
= ExternalFiles.ml

Neben den Dateien, die den C-Code und weitere Definitionen enthalten
(*.c und *.h) wird insbesondere die *.Imd Datei erzeugt.

+ Integration in das Datenmodell von LABCAR-OPERATOR.

Quell- und Include-Dateien editieren
Um die Quell- (*.c) und Include-Dateien des Moduls im dafiir zugewiesenen
Editor (z.B. Visual Studio) zu 6ffnen, gehen Sie wie folgt vor:

1. Wahlen Sie im Kontextmen( des C-Code-Moduls Open Files.
'
= [J Measurevariable  Explore.. Crrl+R
B~ pressur Open Files.. tgmm
(] calibrationvaria

& ¢ Iports Export. Cirl+E
pE pedal

= ] Outports

b M_LF
£ M_LR
45p M_RF
£ M_RR

] Processes

Properties...  Cirl<P

2. Die zum Modul gehdrenden Dateien werden im gewahlten Edi-
tor geoffnet.
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3.4.3 Code hinzufligen
Der eigentliche Code, wie er aus den bis dato gemachten Angaben erzeugt wer-
den konnte, befindet sich in der Datei Br ake_Syst em c. Diese Datei ist eine
Vorlage mit ,leeren” Prozessen, zu denen jetzt Code hinzugefiigt werden muss.

Der Inhalt der Datei ist im Folgenden gezeigt, der fett gedruckte Teil stellt den
hinzugefligten Code fir das Bremssystem dar.

/1 Add application-specific include statements here:

#include "connect.h"
#i ncl ude "Brake_System h"

/1 Init-triggered function "initialize":
void crnod_initialize_Brake_Systen()

{
/1 Get Inports
#i ncl ude " Brake_Syst enCopyl nports. h"
/1 Enter your code here:
/1 Set Qutports:
#i ncl ude "Brake_Syst enCopyQut ports. h"
}

/1 Timer-triggered function "conpute":
voi d crnod_conput e_Brake_Syst en()
{

/1 Get Inports

#i ncl ude " Brake_Syst enCopyl nports. h"

/1 Enter your code here:

pressure = pedal * pedal _pressure_factor;

M LF = pressure * pressure_torque_factor[0];
M RF = pressure * pressure_torque_factor[1];
M LR = pressure * pressure_torque_factor[2];
M RR = pressure * pressure_torque_factor[3];

/1 Set Qutports:
#i ncl ude "Brake_Syst enCopyQut ports. h"
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In dem hinzugefluigten Code kdnnen die beim Erstellen des C-Code-Moduls defi-
nierten Variablen verwendet werden. Die Deklaration dieser Variablen finden Sie
in der Datei ,Brake_System.h". Was die Funktion ,initialize” anbelangt, wird
diese im Beispiel nicht benotigt - sie dient hier lediglich zur Demonstrations-
zwecken.

Damit ist die Erstellung des C-Code-Moduls beendet.

Wahlen Sie nun Project — Build, um das Projekt zu erstellen.
Build ==

Select Modules for Code Generation

@ All ) Customized ) None
RTPC

O Brake_System
Handware

Note: Generated code of modules which are reyed out
can only be updated via the corresponding module editors itself!

[¥] Clean Intermediate Files

Das C-Code-Modul ,Brake_System” ist im Fenster ,Build" nicht wahlbar, da hier
kein Code mehr generiert werden muss. Klicken Sie Build.

Nach dem erfolgreichen Build-Vorgang finden Sie alle In- und Outports, Mess-
und KalibriergroRen in den entsprechenden Fenstern der Bedienoberflachen
von LABCAR-OPERATOR.

Connection Manager
Die In- und Outports sind im Connection Manager (in LABCAR-IP) zur Verbin-
dung mit anderen Modulen verfligbar. Wahlen Sie ggf. Update Ports.

Outputs. Inputs.
-] Brake_System =] Brake_System
& 2] Outports = Inports
£ MLF ¥ pedal
£p MR
& M_RF
£ M_RR
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Workspace Elements

Beim Experimentieren in ETAS EE stehen die In- und Outports sowie die Mess-
und Kalibriervariablen des Moduls im Fenster ,Workspace Elements"” zur Verfu-
gung.

E5 Workspace Flements
Search & Filter v

Al Asam | AIUD | Search Resuits
< ECU Access
= @ LABCAR
=l [©] Brake_system
1= ] CalibrationVariables
@9 pedal_pressure_facor

@[ pressure_torque_factor
& ] Inports
W pedal
= (] Measurevariables
5= pressure
& ¢ Outports
B M_LF
MR
W&y M_RF
B M_RR
@ [ Hardware

< . ] B

E'Workspace Elements | (2] Experiment Explorer
Wenn Sie mit dem Modul experimentieren wollen, fihren Sie einen Build durch
und 6ffnen Sie das Experiment in der Experimentierumgebung.
Simulation durchfiihren
1. Erstellen Sie eine Signal List.

2. Fugen Sie dieser Signal List den Inport und die vier Outports
hinzu.

3. Erstellen Sie ein Oszilloskop und fligen Sie die Messgréle
Jpressure” hinzu.

4. Starten Sie das Experiment.

5. Setzen Sie beim Inport ,pedal” ,Mode" auf ,CONST" und weisen
Sie dem Inport den Wert 0,5 zu.
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6. Driicken Sie <RETURN>.

Group

Signal Value Mode  Constant SignalDescription Comment
pEpedal | osoooooconst [ 05| [= o comment |
o M_LF 200.000000 No comment
MR 150.000000 No comment
) M_RF 200.000000 No comment
) M_RR 150.000000 No comment
Groupl
TEEYEEEL R T
1400
120.04
1000
200
LE
4004
2004
00
nnd | .
o s ) I3 5 b
0200 feec]
Sile  Name Taskc
—  MeasureVariables/pressure [| Acquisiion

Jpressure” nimmt jetzt den Wert , 100" an - das Bremsmoment
der beiden Vorderrader betragt jetzt 200 und das der beiden
Hinterrader 150.
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344 Erstellen eines C-Code-Moduls mit dem Automation Server
Die im vorhergehenden Abschnitt beschriebene Aktionen zur Erstellung eines
C-Code-Moduls wie das Hinzufligen von Ein- oder Ausgéngen, Variablen etc.
sind auch Uber API-Funktionen verflighar. Das ,ICModuleManager Interface”
stellt dafir die Schnittstellenfunktionen zur Verfligung.

Die Dokumentation (chm-Datei) dazu finden Sie tiber ? — Help unter ,API Docu-
mentation”.

3.4.5 C-Code-Modul exportieren
Sie konnen das C-Code-Modul (d.h. die dazu gehtrenden Dateien — siehe
“Generieren der Dateien” auf Seite 61) auch (mit einem frei wahlbaren Namen)
exportieren, um es ggf. zu anderen Projekten wieder hinzuzufiigen.

C-Code-Modul exportieren
1. Wahlen Sie im Kontextmen( des C-Code-Moduls Export.

[E 5] Brake_System - .
& [ MeasureVa Explore... Ctri+R
&= pr Open Files.. Ctrl+D
1 calibration
& ] Inports

e pedal

& J Outports
£y M_LF
Er MR
£ M_RF
£ M_RR
(] Processes

Export. Ctrl+E

Properties..  Cerl+P

2. Wahlen Sie im folgenden Dialog den Pfad und geben Sie ggf.
dem Modul einen anderen Namen.

Select raot directory to export C-Module [ =E]=]

Module Root Path: DALCO_Projects\Tutonal_Project \Targel_RTPC\CModudes [ |

Module Mame:  Brake_System

Das Modul wird unter dem angegebenen Namen exportiert.

3.4.6 Bestehendes C-Code-Modul hinzufiigen
Verwenden Sie den Modul-Wizard, um ein vorhandenes C Code Modul hinzuzu-
flgen.
Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.
3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer e
-] Targets Project Title
& CIEE S
B Hordwal|  Add Module

Edit OSConfiguration

U

4. Im ,Add Module Wizard", wahlen Sie Add C-Code Module.
5. Klicken Sie Next.
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6. Wahlen Sie Use existing Module.
7. Klicken Sie Next.

Das folgende Fenster dient zur Auswahl des Moduls.

Wizard

Add Existing Module

Select an existing module
Mole: The complete module diectory vith al
subfolders will be copied to the project folder

Select Modue:
<<Back | [ Finish 'QJ Cancel

8. Klicken Sie Browse.
Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.
9. Waéhlen Sie die Datei und klicken Sie Offnen.

Wizard

Add Existing Module

Select an existing module
Mote: The coniplzte module diectom vith all
subfolders will be copied to the project folder

Select Module:  D:LC0_Projects\ Tutorial_Pre

<<Back | [ Finish g Canoel

10.Klicken Sie Finish.
> Im ,Project Explorer” wird das Modul ,Brake_System?2" parallel
zum bereits vorhandenen Modul ,Brake_System" hinzugefiigt.
Nachdem Sie die bereits im ersten Beispiel hinzugefligten Gleichungen wieder
eingefiigt haben, fihrt auch dieses Beispiel zu dem selben Simulationsergeb-
nis. Der einzige Unterschied besteht in den geénderten Pfaden der Messgrolie
und der Parameter im Fenster ,Workspace Elements” in ETAS EE.
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Anderungen eines existierenden C-Code-Moduls

Wenn Sie ein bereits bestehendes C-Code-Modul verandern, miissen Sie u.U.
auch das Interface durch Hinzufligen, Bearbeiten oder Ldschen von Variablen
oder Prozesse andern.

Wenn Sie danach File  — Save wahlen, werden funf der weiter oben beschriebe-
nen Dateien neu erstellt, die Datei mit dem eigentlichen Code <Mbdul -

name>. ¢, die auch den hinzugefligten Code enthélt, bleibt entweder
unverandert oder wird erweitert.

Dabei gelten die folgenden Regeln:

Wenn lediglich Veranderungen beztiglich der Variablen vorgenommen
wurden, betrifft dies die C-Datei nicht.

+ Wenn ein neuer Prozess hinzufligt wurde, wird das jeweilige Funktions-
template zum Code hinzugefigt.

+ Wird ein Prozess gel6scht, bleibt die entsprechende Funktion erhalten.

+ Wenn ein Prozess umbenannt wird, so ist dies, als ob der Prozess
geloscht und ein neuer hinzugefligt worden ware. Dies bedeutet, dass
ein neues Funktionstemplate in der C-Datei hinzugefiigt wird, die Funk-
tion aber leer ist. Der Code der alten Funktion muss also von Anwender
per Hand in die neue Funktion Ubertragen werden.

Durch diese Vorgehensweise wird sichergestellt, dass Code niemals geldscht
wird. Wenn die Funktion eines geldschten Prozesses in der Datei verbleibt, wird
zwar Code generiert, was aber ohne Bedeutung ist, solange die Funktion nicht
aufgerufen wird.

Der einzig mogliche Fall, in dem Code per Hand geldscht werden muss, tritt
dann ein, wenn ein Prozess mit einem bestimmten Namen zuerst geloscht und
anschlielend mit dem gleichen Namen wieder erstellt wird. Dann sind im C-
Code zwei Funktionen mit demselben Namen vorhanden, was nicht zulassig
ist.

Wenn Code an eine Datei angehangt wird, wird auf jeden Fall vorher eine Siche-
rungskopie angelegt, die den alten Dateinamen mit einer angehangten, fortlau-
fenden Nummer tragt.

Linken von externem C-Code
Die vom Editor erstellte C-Code-Datei muss mit vom Anwender definiertem C-
Code erganzt werden. Dies kann durch ein direkt eingefiigtes Stiick Code erfol-
gen, es kann aber auch auf externe Quellen verwiesen werden.
1. Wahlen Sie dazu Project — Options im Hauptmenii von LAB-
CAR-OPERATOR.
2. Wahlen Sie die Registerkarte ,Modules".

3. Wahlen Sie das Modul, fir das die externen Dateien gelinkt
werden sollen.
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4. Klicken Sie Link to External Files.

Tuterial_Project_520_05./cc5 Options ==

RTPC

=

Module Properties

Link to Extemal Files I

Matiab Search Path

Parameterization M-Files

Das Fenster zum Auswéhlen von Suchpfaden, Quell- und
Objektdateien und Bibliotheken wird getffnet.

Select External Files for Compilation and Linking (=)

Module Path

Current Path $[CModuleDir]\Brake_System

Select Additional Include Directaries and Source or Object Files

Select Directony: Selected Include Search Paths:

(€] Parent $ICModuleDiT\Brake_System

] Brake_System

Select File:

[\Biske System.c]
[\Brake_Systern_data.c]

Selected C Source Files and Object Files:

Select File: Selected Libramy Files:

5. Wabhlen Sie die entsprechenden Dateien.
6. Klicken Sie zweimal OK.

3.4.9 Variablenlabels

Neben der Verwendung von Standardlabeln ist es in LABCAR-OPERATOR mog-
lich, vom Anwender definierte Labels zu verwenden. Dies gilt auch sowohl bei
der Spezifikation eines C-Code-Moduls von Hand als auch bei der Erstellung
tUber API-Funktionen.
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Dieses Label entspricht dem Pfad, unter dem Variablen, Ein- und Ausgénge in
den Workspaces Elements (ETAS EE) oder im Connection Manager dargestellt
werden.

Werden Labels nicht explizit spezifiziert, werden folgende Defaultlabels ver-
wendet:
e <Tar get Name>/ <Modul eNanme>/ Measur eVar i abl es/
<Var i abl eName>

e <Tar get Name>/ <Modul eNanme>/ Cal i br ati onVari abl es/
<Vari abl eName>

¢ <Modul eNanme>/ | nports/ <Vari abl eNanme>
¢ <Modul eNanme>/ Qut port s/ <Vari abl eNanme>

Wird vom Anwender ein bestimmtes Label spezifiziert, z.B. User /
Def i ned/ Pat h fir eine Messvariable, wird die Variable in der jeweiligen Hier-
archie so dargestellt:

<Tar get Name>/ <Mbdul eName>/ User / Def i ned/ Pat h/
<Vari abl eName>

3.4.10  Functional Mock-up Units (FMU)
In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie Functional Mock-up Units (FMU)
in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt importieren kdnnen — insbesondere wird die
Erstellung des Shared Object Files fir Linux beschrieben.
Im Einzelnen finden Sie Informationen zu folgenden Themen:
“Ubersicht” auf Seite 70
UFMU in LABCAR-IP hinzufligen” auf Seite 71
“Generieren des Shared Object File (.so)” auf Seite 73
“Hinweise und Einschrankungen” auf Seite 81

Ubersicht

Functional Mock-up Interface (FMI) definiert einen Tool-unabhangigen Schnitt-
stellenstandard fur die Co-Simulation und den Austausch von Modellen aus
unterschiedlichen Quellen.

Uber die Erstellung einer Software-Bibliothek namens FMU (Functional Mock-
up Unit) kénnen Modelle eines Modelliertools in einer anderen Toolumgebung
ausgefuhrt werden.
Es gibt verschiedene Typen von FMUs

Model Exchange

Hier werden die Solver des Tools verwendet, in das die FMU importiert
wurde.

Co-Simulation

Hier werden die Solver des Simulationswerkzeuges verwendet, aus dem
das Modell stammt.

Bei Co-Simulation unterscheidet man wiederum zwei Typen:
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- Standalone
Bei diesem Typ sind die Solver in der FMU ,eingebaut”.
— ToolExchange

Hier werden Methoden aufgerufen, die die Solver des Simulations-
tools verwenden.

“ INFO

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 unterstiitzt Co-Simulation (Version 1.0)
vom Typ ,Standalone”.

Jedes FMU-Modell (FMU = Functional Mock-up Unit) wird als Zip-Datei mit der
Erweiterung ,fmu” zur Verfligung gestellt, die Folgendes enthalt:
sour ces
Dieser Ordner enthalt die Quelldateien mit den C-Funktionen der Modell-
gleichungen.
bi naries
Dieser Ordner enthélt Unterordner mit den Binérdateien fiir die
verschiedenen Plattformen:
- win32/w n64
- linux32/1inux64
nodel Descri ption. xm
Diese Datei enthalt die Definition aller Variablen des Modells und weitere
Modellinformationen.

Optionale weitere Ordner mit Daten (wie Parametertabellen, die
Benutzeroberflache etc.), die vom Modell benotigt werden.

FMU in LABCAR-IP hinzufligen

“ INFO

Das FMU-Modul kann nur integriert werden, wenn die Quelldateien der FMU
vorhanden sind. Wenn bereits eine Linux-Binardatei (Shared Object File) vor-
handen ist, die auf anderem Wege als im Folgenden beschrieben erzeugt
wurde, funktioniert das LABCAR-OPERATOR-Projekt mdglicherweise nicht
korrekt.

Es wird deshalb dringend empfohlen, die Linux-Bindrdatei wie in Abschnitt
“Generieren des Shared Object File (.so0)” auf Seite 73 beschrieben zu erstel-
len!

Zur Integration einer FMU gehen Sie wie folgt vor:
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.
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3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer - x
B0 Tergets Project Title
&-¢ [FE
1@ Hodwar| Add Module N

Edit OSConfiguration

. Im,Add Module Wizard", wahlen Sie Add C-Code Module.

4
5. Klicken Sie Next.
6. Wahlen Sie Use existing FMU Module.
7. Klicken Sie Next.
i
y Add Existing Module
N Select an esisting FMU [V1.0 Co-Simulation)
5
htb\’
Qf@,?“&t;_ Select Module: KT eam'uJsra\?_CunientProje
G ]
b Module Name: ~ tiain
Py
&
[ scBack | [ Finsh | [ concel |

8. Geben Sie den Pfad zur * fmu-Datei an und vergeben Sie einen
Modulnamen (muss ein gliltiger C-Identifier sein).
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& ¢ RTPC
os_tin_10e_tms
B Hardware

File View Project Tooks ?

U dn & PSS 6 e
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9. Klicken Sie Finish.

Im ,Project Explorer” wird das neue Modul hinzugeflgt.

[ e

) Messurevarisbles

& (J Calibrationvarizbles
@>= LogEnable
@50 massim

Module Name ©s_Min_10e_Ems
Module Path D:\2_LCO_Projects\FMU_TestD1\Target_RTPC\Chodues'cs |
@5 mass1_vo

@5 massio
@ Modelstepsiz:
@ springDampert b

@+ springDampert k
= ¢ wports
ME source_int
= (J outports
£ massi_a
£ massira
£ massiy
£) massix
£ source i
£» springDampert_dv
£» springDampert_x
) springDampert e
£) springDampert_Fi
£ springDampert_Fs
£» springDampert_P
£) springDampert_Pp
£) springDampert_PSpec
5 O Processes
@O corfis
Gl et
ot
9O process

Module Name
Name of Chlodule:

i »

1 FMU_Test01lco5 | (3 Comnection Manager | OS Configuration * | <> Fil Wizard

cs_Min_10e_fms_|

Time  Message
@ 161900 LABCARIF530
@ 162609  Invakingthe FMU toolto import the FMU moduie
@ 162612 [FMUL<info>: Output directory created.
@ 162612 [FMUL<info>: Unpacking FMU inthe output drectory.
@ 162612 [FMULcinfo>: Creating new diectory whose name is the instance name of the FIAU
@ 162612 [FMUL cfo>: Running script o generste the C fie, LMD fils andthe Headerfile
@ 162612 [FMUJinfo>: Frished code generation
/4, 162612 FMUmodule is added successfull. Please folow the steps inthe LCO User Manual before buiding the project.
@ 162615  [CMOD]; Code generation campleted
4

Recommendation: Apply changes and Build Project HiL

Vor dem Build des Projektes muss das noch zu generierende
Shared Object File (.s0) in das Projekt kopiert werden (siehe
"Generieren des Shared Object File (.so)” auf Seite 73).

10.Kopieren Sie die ,.so0" Datei in folgende Verzeichnisse:
Tar get _<Tar get Nane>\ User\1i b
Tar get _<Tar get Nane>\runti me-data\lib

> Jetzt kann der Build des Projektes durchgefihrt werden.

Generieren des Shared Object File (.so)

Ein Shared Object File ist eine Binardatei, die alle Funktionalitat der FMU ent-
hélt. Diese Datei muss (wie im Folgenden beschrieben) aus den Quelldateien
erzeugt werden.

Generieren des Shared Object file

Bei der Integration einer FMU in LABCAR-IP, werden die C-Quelldateien in das
Projektverzeichnis in den Ordner des FMU-Moduls kopiert. Wurde das LABCAR-
OPERATOR-Projekt im Verzeichnis D: \ Tenp erstellt und der Name des FMU-
Moduls lautet ,Engine’, so befinden sich die Quelldateien der FMU im Verzeich-

nis
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D: \ Tenp\ <LCO Proj ect Directory>\Target_RTPC
CMbdul es\ Engi ne\ FMJ_Sour ces\

1.

Zippen Sie alle Dateien im Ordner (nicht den Ordner!)
FMJ_Sour ces in eine Datei.

Damit ist sichergestellt, dass sich die Make-Datei makef i -

| e_l abcar im Hauptverzeichnis befindet.

2. Offnen Sie das Web-Interface von ETAS RTPC.

. Stoppen Sie den Simulationscontroller.

. Wechseln Sie zur Hauptseite und klicken Sie Tools.

@ RTPC Tools Collection - Mozilla Firefox [E=E

File Edit View History Bookmarks Tools Help

@ ) 192.168.40.14/tools/

& ETAsRTPC

{3 RTPC Tools Collection +

RTPC Tools Collection

A collection of useful tools (for Windows) to be used for the work with RTPC.

Name Last modified Size Description

@ Parent Directory

a NTR/ 02-Oct-2014 06:04

a auto-update/ 02-Oct-2014 06:04
create-library-for-RTPC html 02-0ct-2014 06:02 404
install-eclipse-for-linux-on-rtpc_html 02-Oct-2014 06:02 440

a perl-scripts/ 02-Oct-2014 06:04

T putty! 02-Oct-2014 06:04

a rtplugin/ 02-Oct-2014 06:04

Apache/2.2.22 (Debian) Server at 192.168.40.14 Port 80
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5. Klicken Sie den Link create-library-for-RTPC.html.

ETAS RTPC w%

Run your models in real time on a PC

Main Page >> User Library

Build User Library

User Library Files

total 0

Upload Archive File:

[TErowse.. | Nofile selected |
Supported are zip, tar gz and tgz files
.

©2003-2014 ETAS GmbH
6. Klicken Sie Delete All Files.
7. Klicken Sie Choose File.
8. Wahlen Sie die zuvor erstellte Zip-Datei FMJ_Sour ces. zi p.
9

. Klicken Sie Upload, um die Datei auf den Real-Time PC hoch-
zuladen.

10.Klicken Sie im Abschnitt ,Build User Library” Build.

Wenn der Build-Prozess erfolgreich war, wird das erstellte
Source Object File im Abschnitt ,Download Library Files” ange-
zeigt.

Sind dagegen Fehler aufgetreten, werden diese im Log-Fenster
ausgegeben. Losungen fir mogliche Fehler finden Sie im
Abschnitt “Fehlerbehebung” auf Seite 76.
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11.Um das Source Object File auf Ihren PC herunterzuladen, kli-
cken Sie den entsprechenden Link im Abschnitt ,Download

Library File.
¥ o

Die mitgelieferte Make-Datei makefi | e_| abcar ist lediglich ein Template,
in dem alle im Ordner FMJ_Sour ces vorhandenen C-Dateien beriicksichtigt
werden. AuBerdem sind bestimmte Flags fir die Integration von mehreren
FMUs enthalten.

Darliberhinaus kann es fir den Buildvorgang erforderlich sein, weitere
Compilerflags, Definitionen und Include-Verzeichnisse hinzuzufligen. Auch
kann es erforderlich sein, bestimmte C-Dateien von der Kompilierung auszu-
schliessen.

Fehlerbehebung

Question:
Die Quelldateien enthalten weder die Datei f mi Funct i ons. h and noch die
Datei f mi Pl at f or niTypes. h. Wo kann ich diese bekommen?

Response:
Diese Dateien konnen Sie von der Hompage von JModelica herunter laden:

fm Functions. h:
https://svn.jmodelica.org/trunk/ThirdParty/FMI/1.0-CS/fmiFunctions.h

fm Pl at f or nTypes. h:
https://svn.jmodelica.org/trunk/ThirdParty/FMI/1.0-CS/fmiPlatformTypes.h

Question:
Wie dndere ich den Namen einer Variablen?

Response:
Zum Andern eines Variablennamens gehen Sie wie folgt vor:
1. Andern Sie den Variablennamen im ,Properties" Fenster.
2. Offnen Sie die Datei <FMJ_| nst anceNanme>_FMJ. ¢
(im Ordner Tar get _<Tar get Nanme>/
CMbdul es/ i nst anceNane”).
3. Suchen Sie in der Methode
cnod_process_<I nst anceNane>FMJ()
den alten Variablennamen und ersetzen Sie Ihn durch den
neuen.

Beispiel: Wenn der Variablenname von ,value"” nach ,valueone” gedndert
werden soll und der Code folgende Zeile enthélt:

fm Get Real (s_batch, inputReal Valref_val ue, nvr_realin, &alue);
muss diese ersetzt werden durch:

fm Get Real (s_batch, inputReal Valref_value, nvr_realin, &al ueone);
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“ INFO

Stellen Sie vor dem Build des Projektes sicher, dass der Ordner FMJ_Sour -
ces (im LABCAR-OPERATOR Projektverzeichnis) geloscht wurde!

Frage:

Nach dem Hochladen der Datei FMU_Sour ces. zi p wird die Meldung

The mekefile “makefile_labcar” will be used to build the
library

nicht ausgegeben und zudem wird wahrend des Build-Vorgangs die Meldung

M ssing Argunents
ausgegeben.

Antwort:

Die Ursache dafir kann eine nicht korrekte Zip-Datei der Quelldateien im Ordner
\ FMJ_Sour ces sein. Wenn die gepackte Datei funktioniert, wird ihr Inhalt
(nach dem Hochladen der Zip-Datei) im Web-interface im Abschnitt ,Build User"
Library” (Main Page — User Library) dargestellt.

Frage:
Der Build-Vorgang wird mit Fehlermeldungen des Compilers abgebrochen.

Antwort:

Ein Abbruch des Build-Vorganges kann eine Reihe von Ursachen haben. Abhan-
gig vom Tool, mit dem die FMU erstellt worden ist, sollten Sie eine der folgen-
den Losungen ausprobieren.

“ INFO

Grundsétzlich ist zu empfehlen, die Make-Datei des Erstellers der FMU
(sofern diese zur Verfligung steht) als Ausgangspunkt zu verwenden und die
Make-Datei makef i | e_| abcar entsprechend anzupassen.
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Lésung 1:

Wenn die FMU mit MapIeSim® erstellt wurde und der Build-Vorgang aufgrund
eines Compilerfehlers abgebrochen wurde, kann es sein, dass sich unter den
Quelldateien eine Datei f nuTenpl at e. ¢ befindet. Wenn diese Datei von ande-
ren Dateien durch Include-Anweisungen verwendet wird, kann dies zu Fehlern
fuhren.

Main Page >> User Library

Running "make" on "makefile_labcar" to build the library:

make: Warning: File "makefile_labcar' has modification time 2e+04 s in the future
gec -fvisibility=hidden -I ./ -c ./fmuTemplate.c

./fmuTemplate.c : error: unknown type name 'fmiValueReference'
./fmuTemplate.c: error: 'NULL' undeclared here (not in a function)
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiValueReference’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiBoolean®
./fmuTemplate.c: error: unknown type name ‘Modellnstance'
./fmuTemplate.c: error: unknown type name ‘fmiBoolean’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘Modellnstance'
./fmuTemplate.c error: unknown type name 'fmiSoolean’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘Modellnstance'
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiBoolean
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘Modellnstance'
./fmuTemplate.c error: unknown type name 'fmiValueReference’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiStatus'
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiComponent’
./fmuTemplate.c error: unknown type name 'fmiValusReference’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiString’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiComponent’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiString'
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiString'
./fmuTemplate.c error: unknown type name 'fmiCallbackFunctions'
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiBoolean’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiStatus’
./fmuTemplate.c error: unknown type name ‘fmiComponent'
./fmuTemplate.c: error: unknown type name 'fmiBoolean'
./fmuTemplate.c:175:34: error: unknown type name 'fmiReal'
./fmuTemplate.c:176:2: error: unknown type name ‘fmiEventInfo'
./fmuTemplate.c error: unknown type name 'fmiStatus’
./fmuTemplate.c : error: unknown type name 'fmiComponent’
./fmuTemplate.c:216:32: error: unknown type name 'fmiComponent’
./fmuTemplate.c: In function 'fmiGetVersion':
./fmuTemplate.c : error: 'fmiVersion' undeclared (first use in this function)
./fmuTemplate.c note: each undeclared identifier is reported only once for each function it appears in
c:

./fmuTemplate.c: At top level:

- Andern Sie die Make-Datei durch Entfernen der Zeile:
./fmuTenpl ate. o: fnuTenpl ate. c
$(CC) $(CFLAGS) -c ./fnuTenplate.c
und
- entfernen Sie
./ fnuTenpl ate.o \
in der OBJECTS Variablen in der Make-Datei.
Wenn die Make-Datei so aussieht:
CFLAGS = -fPIC -fvisibility=hi dden $(I NCLUDES)
OBJECTS =./fnuTenpl at e. o\
./ Msi mvbdel . o\
./ Seri esHEVFCandSCC. o\
seri eshevf candsoc. so : $(OBJECTS)

$(CC) $(CFLAGS) -shared -o serieshevfcandsoc. so $( OBJECTS)
-lm

./frmuTenpl ate. o: fnuTenplate.c
$(CC) $(CFLAGS) -c ./fnuTenplate.c
./ Msi mvbdel . o : Msi mvbdel . ¢
$(CC) $(CFLAGS) -c ./ Msinmwbdel .c
./ Seri esHEVFCandSQOC. 0 : Seri esHEVFCandSCC. ¢
$(CC) $(CFLAGS) -c ./ SeriesHEVFCandSOC. ¢
cl ean
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$(RM $( OBJECTS)
- andern sie diese zu:
CFLAGS = -fPIC -fvisibility=hi dden $(1 NCLUDES)
OBJECTS =./ Msi mivbdel . o\
./ Seri esHEVFCandSCC. o\

seri eshevf candsoc. so : $(OBJECTS)

$(CC) $(CFLAGS) -shared -o serieshevfcandsoc. so $( OBJECTS)
-lm

./ Msi mvbdel . o : Msi mvbdel . ¢
$(CC) $(CFLAGS) -c ./ Msinmbdel .c
./ Seri esHEVFCandSQC. o : Seri esHEVFCandSCC. ¢
$(CC) $(CFLAGS) -c ./ SeriesHEVFCandSOC. ¢
cl ean
$(RM $(OBJECTS)

Wenn der Fehler weiterhin besteht, konnte dies an fehlenden Headerdateien
liegen, die Sie vom Ersteller der FMU erhalten kénnen.

Ldsung 2:
Wenn die FMU mit SimulationX® erstellt wurde und Sie erhalten Fehlermeldun-
gen wie unten gezeigt, kann das daran liegen, dass in der Make-Datei Definitio-
nen fehlen.

Main Page >> User Library

Running "make" on "makefile_labcar” to build the library:

make: Warning: File "makefile_labcar' has modification time 2e+84 s in the future
gce -fvisibility=hidden -I ./sundials/include/ -I sundials/src/ -c ./ITI_ArrayFunctions.c
gco -fvisibility=hidden -I ./sundials/include/ -I sundials/src/ -c ./ITI_big uint.c
gee -fvisibility=hidden -I ./sundials/include/ -I sundials/src/ -c ./ITI_Cvode_base.c
In file included from ./iti_cvode_sparse.h:9:d,
from ./iti_cvode_helpers.h:5,
from ./ITI_Cvode_base.h:14,
from ./ITI_Cvode_base.c:19:

./ma_sparse.h: In function '__declspec':

./ma_sparse.h:34:14: error: expected declaration specifisrs before '_ declspec’
./ma_sparse.h:34:52: error: expected declaration specifiers before '__declspec’
./ma_sparse.h:36:1: error: expected declaration specifiers before "__declspec’
./ma_sparse.h:37:54; error: expected declaration specifisrs before '_ declspec’
./ma_sparse.h:38:45: error: expected declaration specifiers before '__declspec’
./ma_sparse.h:39:26: error: expected declarastion specifisrs before '_ declspec’
./ma_sparse.h:48:38: error: expected declaration specifiers before '__declspec’
./ma_sparse.h:41:26: error: expected declaration specifiers before '__declspec’
./ma_sparse.h:42;14; error: expected declaration specifisrs before '_ declspec’
./ma_sparse.h:43:2: error: expected declaration specifiers before '__declspec’
./ma_sparse.h:44:31: error: expected declaration specifisrs before '_ declspec’

Fiir das Tool SimulationX® kann das an der fehlenden Definition
-DI TI _CVODE_EXT
in der CFLAGS Variablen liegen.

- Flgen Sie diese Variable hinzu:

CFLAGS = -fPI C -fvisibility=hi dden $(I NCLUDES) -DI TI _CVO-
DE_EXT
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Frage:

Beim Build der .so-Datei erscheint folgende Fehlermeldung:
fmuTemplate.c:316:25: error: unknown type name 'fmiValueReference'
fmuTemplate.c:316:71: error: unknown type name 'size_t'
fmuTemplate.c:316:83: error: unknown type name 'fmiInteger’®
fmuTemplate.c:335:1: error: unknown type name 'fmiStatus'
fmuTemplate.c:335:25: error: unknown type name 'fmiComponent'
fmuTemplate.c:335:25: error: unknown type name 'fmiValueReference'
fmuTemplate.c:335:71: error: unknown type name 'size_t'
fmuTemplate.c:335:83: error: unknown type name 'fmiBoolean’
fmuTemplate.c:354:1: error: unknown type name 'fmiStatus'
fmuTemplate.c:354:24: error: unknown type name 'fmiComponent'
fmuTemplate.c:354:24: error: unknown type name 'fmiValueReference'
fmuTemplate.c:354:7@: error: unknown type name 'size_t'
fmuTemplate.c:354:82: error: unknown type name 'fmiString'
fmuTemplate.c: In function 'fmiGetModelTypesPlatform':
fmuTemplate.c:591:12: error: 'fmiModelTypesPlatform' undeclared (first use in this function)
fmuTemplate.c: At top level:
fmuTemplate.c:594:1: error: unknown type name 'fmiComponent'

Antwort:

Der Grund fur diese Fehlermeldung ist das Fehlen des Makros #def i ne
FM _COSI MULATI ONim Quellcode.

Offnen Sie die Hauptquelldatei (iiblicherweise die C-Datei mit dem Namen der
FMU und fiigen Sie das Makro am Anfang der Dateiwie unten gezeigt ein:

/* define model size */

#define
#define
#define
#define N
#de

e N

#define NUMBER_OF EVENT_INDICATORS O
#define FMI_COSIMULATION
#define TIMESTEP 1.000000e-03

Frage:
Der Build der Shared Object Datei war erfolgreich, aber beim Hinzufiigen meh-
rerer FMUs zum LABCAR-OPERATOR-Projekt schldgt der Buildvorgang fehl.

Antwort:
Grund dafir konnen Konflikte zwischen den Methoden verschiedener FMUs

sein. Um dieses Problem zu beheben, missen die Quelldateien entsprechend
angepasst werden.

Diese Anpassungen werden von LABCAR-IP automatisch durchgefihrt, wenn
das Verzeichnis\ FMJ_Sour ce eine Datei namens f mi Funct i ons. h enthélt.
Ist diese Datei nicht vorhanden, sind manuelle Anpassungen erforderlich. Fih-
ren Sie dazu folgende Schritte durch:
1. Suchen Sie die Headerdatei, die den String ,fmilnitializeSlave”
enthalt.
2. Offnen Sie diese Datei in einem Texteditor und ersetzen Sie die
Zeile
#define D | Export
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/* Export fm functions on Wndows */
#ifdef _MBC_VER
#define D | Export __decl spec( dllexport )
#el se
#define D | Export
#endi f

durch die folgende Zeile:
/* Export fmi functions on Wndows */
#i fdef _MSC_VER
#define D | Export __decl spec( dllexport )
el se
#define D | Export __attribute__ ((visibility ("default")))
#endi f

Hinweise und Einschrankungen
- Namenskonventionen fir das Shared Object File

Der Name des Shared Object File darf nicht mit der Buchstabenfolge ,lib"
gefolgt vom Modulnamen beginnen. Zudem darf der Name nur aus
Kleinbuchstaben bestehen.

Beispiel: Besteht das Projekt aus zwei Modulen ,gear” und ,Engine’, so
sind Shared Object Files mit Namen wie | i bgear . so und
|'i bEngi ne. so nicht zul&ssig.

Taskdauer und Schrittweite des Modells

Die Periode des Prozesses ,process” des Moduls muss identisch sein
mit der Schrittweite des Models (Typ ,CALIBRATION").

= [¥] es_Min_10e_sms
2] Measurevariables
= [ calibrationVariables
@ LogEnable

o7 massin CALIBRATION
@+ massivi StepSize
@+ mass1_x0
i 0.001
@-c springDamperl_b Mod?\ Path
@+= springDampert_k B Settings
DataType DOUBLE
DataStructure Scalar
ArraySize 1
Properties
. (98! |
= ] Processes = General
@ ® config Type PROCESS
Name process
gm o  Seftings
E]D m“ TaskType Timer
& process Period 0.001
Delay 0
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Kalibriervariablen

Stellen Sie sicher, das die Werte der Kalibriervariablen vor der Ausfiih-
rung des Experiments in der Experimentierumgebung definiert werden.
Diese konnen wéahrend der Asufiihrung des Experiments nicht mehr
geandert werden.

Inports und Outports

LABCAR-IP ignoriert Inports und Outports des Typs ,String”, Boolean*
und ,Enum®, da diese nicht unterstitzt werden - Arrays werden ebenfalls
ignoriert. Fr FMUs in LABCAR-IP werden lediglich Skalare unterstditzt.
Kalibrier- und Messvariablen

LABCAR-IP unterstitzt keine Kalibrier- und Messvariablen des Typs
,String” und ,Enum”.
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CAN-Module (Network Integration CAN)

LABCAR-NIC V5.4.13 (Network Integration CAN) ist ein Add-On zu LABCAR-
OPERATOR V5.4.13. Es ermdglicht ein einfaches Testen von Steuergeratefunk-
tionen, die CAN-Kommunikation beinhalten.

Die gesamte CAN-Bus-Kommunikation wird aus einer oder mehreren CANdb-
Dateien eingelesen, der Anwender wahlt die physikalisch vorhandenen CAN-
Knoten (die UuT) und LABCAR-NIC V5.4.13 erstellt automatisch Code fiir den
zu simulierenden Restbus. Zu diesem kann benutzerdefinierter Code (z.B. Zah-
ler oder Berechnung von Checksummen) hinzugefligt werden.

Die Signale der ausgewahlten Messages sind im Connection Manager verfiig-
bar und kénnen dort mit Modelleingéngen (Receive-Messages) und Modellaus-
gangen (Send-Messages) verbunden werden.

ETAS EE bietet zur Darstellung von Messages spezielle GUIs und einen CAN-
Monitor.

Seit Version 5.0 von LABCAR-NIC wird auch das J1939 Netzwerkprotokoll
untersttitzt (siehe “Die J1939-Erweiterung” auf Seite 85).

Hardwareanforderungen

Arbeiten mit Network Integration CAN setzt das Vorhandensein eines Real-
Time PC mit ETAS RTPC V6.5.2 und (mindestens) eines CAN-Boards des Typs
L,IPC-1 XC16/PCI" oder ,CAN-IB200/PCle" der Firma IXXAT voraus.

Eine Einbindung des CAN-Boards in die RTIO (LABCAR-RTC V5.4.13) ist nicht
erforderlich - die Konfiguration der CAN-Boards wird im Abschnitt “Bus” auf
Seite 99 beschrieben.

Einflihrung

Als Beispiel sei ein CAN-Netzwerk mit vier Knoten (bezeichnet als ,Node A, B, C
und D) und den CAN-Messages 1 - 5 betrachtet. Die in der CANdb-Datei
beschriebene Kommunikation ist in Abb. 3-9 gezeigt.

Node A Node B
1,4 3 4 5

|

f

1 2 3,5
Node C Node D

Abb. 3-9  CAN-Netzwerk mit vier Knoten und finf Messages

T
|

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 83



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

Von den vier Knoten seien zwei physikalisch vorhanden, ndmlich C und D, die
die UuT bilden. Die ,Gegenstellen” der Messages 1, 3 und 5 miissen simuliert

werden.
simuliert
Node A Node B
-t I
1,4 3 4 5
Vol | ]|
||t ||t
1 2 2 3,5
| | | |
v [ v [
Node C Node D
UuT

Abb. 3-10 Physikalisch vorhandene (UuT) und simulierte Knoten

Die Message 4 wird innerhalb der simulierten Umgebung ausgetauscht und
spielt daher bei der Kommunikation mit der UuT keine Rolle. Die verbleibende
zu simulierende Kommunikation bildet den sog. ,Restbus”, fiir den Code gene-
riert werden muss.

Der simulierte Restbus besitzt die Send-Message 1 und die Receive-Messages

3und 5.
[ CAN Restbus J
[T
1 3,5
Vol
|t ||t
1 2 2 3,5
| | | |
v [ v [
Node C Node D
UuT

Abb. 3-11 Messages vom und zum Restbus
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3.5.2 Die J1939-Erweiterung
Das Netzwerkprotokoll J1939 basiert auf einer Reihe von Standards der
Society of Automotive Engineers (SAE). J1939 beschreibt die Kommunikation
auf einem CAN-Bus in Nutzfahrzeugen (z.B. Antriebsstrang und Chassis) und
arbeitet auf der Bitlibertragungsschicht mit CAN-Highspeed nach 1ISO11898.

Die speziellen Eigenschaften von J1939 sind:
29-Bit Identifier nach CAN 2.0B (Extended Format)
Kommunikation sowohl Peer-to-peer als auch als Broadcast
Transportprotokolle fir bis zu 1785 Byte Daten (BAM (Broadcast
Announce Message) und CMDT (Connection Mode Data Transfer))
Dezentrales Netzwerk-Management
Informationen werden in Form von Parametern (Signalen) Gbermittelt,
die wiederum in Parameter Groups zusammengefasst und durch eine
eindeutige Zahl, die Parameter Group Number (PGN), identifiziert wer-
den.

Eigenschaften der J1939-Erweiterung in LABCAR-NIC V5.4.13
LABCAR-NIC V5.4.13 verarbeitet jetzt auch Busbeschreibungen nach dem
J1939-Standard einschliellich:

Handhabung von 29-Bit Message-ldentifiern einschlieRlich deren Inter-
pretationsregeln fir J1939

Netzwerkmanagement und den entsprechenden Transportprotokollen

Import von J1939-Busbeschreibungen

“ INFO

Die dbc-Dateien missen im Format ,J1939 PG (ext. ID)" vorliegen, das von
CANalyzer V6.0 und héher unterstitzt wird — nur bei diesem Format wird der
vollstéandige 29 Bit-Identifier verwendet.

Konfiguration von Parametern fir die Bussimulation
und
Codegenerierung fur die IXXAT CAN Boards im Real-Time PC

Lange CAN-Messages

Inbesondere wird die Ubertragung von langen CAN-Messages mit einer Nutz-
last von maximal 1785 Byte unterstitzt. Auch diese Messages konnen im CAN-
Editor von LABCAR-IP erstellt und bearbeitet werden — deren Verhalten im Con-
nection Manager ist dasselbe wie bei gewohnlichen CAN-Botschaften.

“ INFO

Um die Dekodierung von J1939-Messages auf einem CAN-Controller zu akti-
vieren, muss fur diesen Controller mindestens eine lange (> 8 Byte) J1939-
Message als Send-, Receive- oder Gateway-Message im CAN-Editor konfigu-
riert sein.
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Derzeit nicht unterstiitzt wird die Ubertragung von CAN-Messages variabler
Lénge (DLC).

Multiple Session Support (J1939-21))

Zum Empfang von langen Messages ist ,Multiple Session Support” implemen-
tiert - fur die Anzahl gleichzeitig (verschachtelt) empfangbarer Messages gibt
es keine Obergrenze.

Was das Senden von langen Messages anbelangt, so unterstitzt jedes CAN-
Interface die Ubertragung jeweils einer langen Message. Sind zwei oder mehr
Messages so geplant, dass sich deren Ubertragung (iberlappen wiirde, so wer-
den diese nacheinander tibertragen. Die gleichzeitige Ubertragung von langen
Messages Uber verschiedene CAN-Interfaces ist erlaubt.

Zykluszeit
Bei der Koordination zyklischer langer Messages wird die Zykluszeit definiert
als die Zeit, die zwischen den jeweils ersten Paketen zweier Messages vergeht.
Beispiel:

Das Paket 0 der Message 0 wird gesendet zum Zeitpunkt: tpg

Das Paket 1 der Message 0 wird gesendet zum Zeitpunkt: tg

Das Paket 2 der Message 0 wird gesendet zum Zeitpunkt: tg,

Das Paket 0 der Message 1 wird gesendet zum Zeitpunkt: t1g

Die Zykluszeit betragt dann t1q — tgq (Zeit zwischen den jeweils ersten Pake-
ten).
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3.5.3 Der CAN Editor
In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zum Arbeiten mit dem CAN-
Editor.
CAN-Editor 6ffnen
1. Doppelklicken Sie im Project Explorer das CAN-Modul, das Sie
im Editor anzeigen oder bearbeiten méchten.
> Das CAN-Modul wird im Register ,CAN Editor” des Hauptfens-
ters dargestellt.
PJEE;F‘H—* (= B4 CAN_TdleCtrl ( Protocol: CAN %
=[] Targets o g Bus,
& (J RTFC M; e siconitons
5 CAN IdieCud v B General
B Hardware Dashboard Name CAN_idieCiri
s 1deControler B varint Z:E
= s ECU_Engine AN
Name
Name of the: CAN module:
— s :
= O bBe Byte \Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
P o | 7 [ s [ s [+ [ s 2 1
8 o U T s | w | s | @ | w | w | s | s
@ 4k ECU_Dashboard 2 = 2 21 20 i) 18 17 Ig
@ 4k ECU_Engine 3 B 30 25 28 27 2 P 2
@ A ECU_Main 4 38 E 37 36 3 3 3 2
s [ v [ % [ w | w | ® [ = [ n =
e | w [ % [ ® [ ® [ m | wm | w | =
7 s e & w0 | w | w | v | %
LABCAR (7 TutoralPreject_with. | (3 Connection Manzger | S5 OS Configurstion | > ALWizad |50 CAN ideCu

Abb. 3-12 Der CAN-Editor
Der CAN-Editor besteht aus
der Darstellung des CAN-Netzwerkes,
+ dem DBC Container
+ dem Fenster ,Properties”
und
einer Anzeige flr das Byte-Layout von Frames.
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Darstellung des CAN-Netzwerkes
In dieser Ansicht wird das aus tatsachlich vorhandenen Boards und Controllern
aufgebaute Netzwerk mit den untergeordneten Elementen hierarchisch ange-
zeigt.
=] E CANModule {Protocal: CAN )
= g Bus_0
= 4k ECU_AirConditioner
= Variant
= &2 111std_AC_Load
[=] AC_Coolant
[~ AC_Load
= =k ECU_Dashboard
= Variant
= [J58 222std_Ac_Contral
[~ AC_OnSwitch
= 4k ECU_Engine
= Variant
B [ 777std_Motor
[~ Counter
[=] EngineSpeed
= 4k ECU_Main
=] Variant
= [J5% 555std_SetPoints
[~] EngSpeedsetvalue

Abb. 3-13 Das CAN-Netzwerk

Informationen zum Aufbau des Netzwerkes finden Sie im Abschnitt “Bearbei-
ten des CAN-Netzwerks” auf Seite 91, zu dessen einzelnen Bestandteilen in “Die
Bestandteile eines CAN-Netzwerks” auf Seite 98.

Darstellung von Eigenschaften (,Properties”)

Durch Markieren der Elemente in den Baumansichten werden die Eigenschaf-
ten des markierten Elements im Fenster ,Properties” sichtbar gemacht. Diejeni-
gen Eigenschaften, die editierbar sind, kdnnen dann direkt im
Eigenschaftenfenster bearbeitet werden.

Properties anzeigen
Wenn die Eigenschaften nicht automatisch angezeigt werden, gehen Sie wie
folgt vor:

1. Rechtsklicken Sie das Element, dessen Eigenschaften Sie
anzeigen wollen.
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2. Wahlen Sie aus dem Kontextmen( Properties.

= B canmodule ( Protocol: CAN) Properties %
= ¢ Bus_0 =m
= g Node 0 /‘ |
= = 1dlectr

Bl DBC Information

Sou AC_Load
“  Eneble Space IDLECTAL
ECU_fitCondtioner
Add Signal... Ins
AC_Load
Copy Grl+C Frame |dentifier 0x111
DLC 1
CAN
Perre Del mat STANDARD
Frame Format Type NORMAL
Byte Layout.. Ctrl+B Frame Send Type cyclicX.
Cycle Time [ms] 10
Properties...  Ctrl+P q Eoabled True
Direction ™
Initial Data Byte Pattern 00

Bl User Code
Embed user-defined C code (electrical) False
Embed user-defined C code (physical) False

Die Eigenschaften des ausgewahlten Elementes werden im
Fenster ,Properties” angezeigt.
Nahere Informationen zum Bearbeiten von Eigenschaften finden Sie im
Abschnitt “Bearbeiten des CAN-Netzwerks” auf Seite 91.

Die Option ,Expert Mode"
Wenn die Option ,Expert Mode" gewahlt ist, werden selten verwendete Eigen-
schaften angezeigt, die ansonsten verborgen werden.

1. Um diese Option zu aktivieren/deaktiviren, rechtsklicken Sie
auf das Root-Element des CAN-Netzwerkes und klicken Sie
Expert Mode.

= 2 CANTest_IB500 ( Protocol: C

Add Bus Element. Ins

= sk Node_0 Explore... Cri+R

& [ variant Sort By Frame Name ~ Ctrl<F
Import... Carl+1
Export... Cirl+E
Database Container  Cirl-D
Properties. Curl+P

J  Expert Mode Ctrl=M

Diese Eigenschaften sind bei den jeweiligen Elementen des CAN-Netzwerkes
beschrieben (siehe “Die Bestandteile eines CAN-Netzwerks” auf Seite 98).

Darstellung des Byte-Layouts von Frames
In diesem Bereich wird der Inhalt eines in der Netzwerkansicht ausgewahlten
Frames dargestellt.

Byte-Layout anzeigen
Um das Byte-Layout eines Frames anzuzeigen, gehen Sie wie folgt vor:

1. Rechtsklicken Sie den entsprechenden Frame, dessen Layout
Sie anzeigen wollen.
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2. Wahlen Sie aus dem Kontextmen( Byte Layout.
Das Byte-Layout des Frames wird angezeigt.

= @ CANModule ( Protocol: CAN)
= ¢ Bus_0

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch

Enable

Add Signal...

Copy
Paste

Remove

Byte Layout.. |\ Cirl+3

Properties...

Space

Ins

Ctrl+C

Del

Ctrl+P

AC_Load
w111
1
cAN
STANDARD -
Name
Name of frame:
Byte Layout %
Bytegit| 7 [ 6 [ 5 [a[3[2[1]0
o [7[s]|s[e+[3]2]1]0

90



ETAS

3.54

Arbeiten mit LABCAR-IP

Bearbeiten des CAN-Netzwerks

Die Bearbeitung des CAN-Netzwerkes erfolgt ausschlieBlich Giber das Kontext-
menu des jeweiligen Elementes. Welche Elemente ein solches Netzwerk ent-
halt, ist im Abschnitt “Die Bestandteile eines CAN-Netzwerks” auf Seite 98
beschrieben.

Zum Bearbeiten des Netzwerkes gibt es eine Reihe von Eintragen im Kontext-
menu der jeweiligen Elemente, von denen einige auch auf eine Mehrfachaus-
wahl (von gleichartigen Elementen) angewandt werden konnen.

Elemente hinzufiigen
1. Markieren Sie das tibergeordnete Element und wéhlen Sie im

Kontextmeni Add (Element).

“ INFO

Namen von Parts, Frames und Signalen dirfen nur Zeichen
enthalten, die fir ANSI-C Identifier erlaubt sind.

Elemente entfernen
1. Markieren Sie das Element und wéahlen Sie im Kontextment
Remove.

Elemente kopieren
1. Markieren Sie das Quellelement und wahlen Sie im Kontext-

menu Copy.
2. Markieren Sie das Ubergeordnete Zielelement und wahlen Sie
im Kontextmenu Paste.

Eigenschaften von Elementen kopieren
1. Markieren Sie das Quellelement und wahlen Sie im Kontext-
menu Copy.
2. Markieren Sie das gewlinschte Zielelement und wahlen Sie im
Kontextmentu Paste.

Elemente verschieben
1. Markieren Sie das Quellelement.
2. Ziehen Sie das markierte Quellelement mit dem Mauszeiger in
das Ubergeordnete Zielelement und lassen Sie den Mauszei-
ger los.

“ INFO

Nicht immer sind alle oben beschriebenen Aktionen erlaubt — in diesen Fallen
ist der entsprechende Eintrag des KontextmenUs entweder deaktiviert oder
nicht vorhanden.
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Bearbeiten von Eigenschaften

Die Eigenschaften eines Elementes des CAN-Netzwerkes kénnen im Feld ,Pro-
perties” bearbeitet werden. Einige Eigenschaften einiger Elemente kdnnen nicht
bearbeitet werden, da sie automatisch berechnet werden. Diese Eigenschaften
werden im Fenster ,Properties” ausgegraut dargestellt.

Eigenschaftenfenster anzeigen

1. Markieren Sie ein Element und wahlen Sie im Kontextmeni
Properties.

> Das Feld ,Properties” wird im CAN-Editor angezeigt.

Eigenschaften mehrerer Elemente bearbeiten

Werden mehrere Elementen des gleichen Typs im Netzwerk markiert, werden
diejenigen Eigenschaften angezeigt, die allen gewahlten Elementen gemein-
sam sind.

1. Offnen Sie die Anzeige von ,Properties”.

2. Wahlen Sie die gewlinschten Elemente mit der Maus bei
gleichzeitig gedriicker STRG-Taste.

“ INFO

Wird beim Bearbeiten mehrerer Elemente eine Eigenschaft geéndert, die das
Element innerhalb seines (bergeordneten Elements identifiziert (z.B. ein
Signalname innerhalb eines Frames), kann dies zu Fehlermeldungen fiihren,
falls die Eigenschaft eines weiteren Elementes des gleichen tibergeordneten
Elements ebenfalls diesen Wert erhélt.

Validierung

Vor dem Speichern des CAN-Moduls wird eine Validierung des CAN-Netzwerks
durchgeflhrt. Dabei werden u.a. die fur die Codegenerierung relevanten
Aspekte der CAN-Spezifikation gepriift. Fehlermeldungen werden im Logfens-
ter ausgegeben.

“ INFO

Werden die Fehlermeldungen nicht beachtet, kann dies wahrend des Build-
Vorgangs des Projektes zu Compilerfehlern oder zu unerwinschtem Lauf-
zeitverhalten fihren.
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3.5.5 Erstellen eines CAN-Netzwerkes
In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie ein CAN-Netzwerk durch Import
einer CANdb-Datei erstellen kdnnen. Verwenden Sie den Modul-Wizard, um ein
neues CAN-Modul zu erstellen.

CAN-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.

3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer - x
-0 Targets Project Title
& CIEE iinon

P ool Aeitiaie 1]
Edit OSConfiguration
4. Im ,Add Module Wizard", wéhlen Sie Add CAN Module.

5. Klicken Sie Next.

6. Geben Sie einen Namen fiir das Modul ein und wahlen Sie das
Protokoll (,CAN" oder ,J1939").

7. Klicken Sie Finish.
> Im ,Project Explorer”, wird das neue Modul hinzugefigt.

1! LABCAR-IP V5.2 - [NewCANModule] =R
File View Project Tools ?
@l g P8 E 9
proiect Exclores o x SACANModule ( Frotocol CAN) | Properties %
(Y
[ Hardware B General
2 NewCANModuie Name NenCANModuie
Ignore MiniHtax False
Fr cAN
Co CcAN

Bus hinzufiigen
1. Wahlen Sie das CAN-Modul und rechtsklicken Sie.

2. Wahlen Sie Add Bus Element.

1 NewCANModule jes.
Add Bus Element... Ins
Explore... Cirl+R
Import... Cirl+1 ator CAN
eMinMax False
Export... Crl+E NewCANModule:
DBC Container culsp can
Properties... Cerl+P
Expert Mode Ctrl+M

3. Vergeben Sie einen Namen fur das Bus-Element und klicken
Sie OK.

Specify BUS Name ==
Bus 0

Das Bus-Element wird erstellt.
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4. Wahlen Sie File — Save All.
Sie konnen jetzt ihr CAN-Modul manuell aufbauen (siehe “Bear-
beiten des CAN-Netzwerks” auf Seite 91 und "Die Bestandteile
eines CAN-Netzwerks” auf Seite 98) oder eine DBC-Datei
importieren.

DBC Container 6ffnen

1. Wahlen Sie das CAN Modul.
2. Wahlen Sie im Kontextmeni DBC Container.

= B NewCANModule (P l: CAN 1§
& Bus_0 Add Bus Element... Ins b

Explore... Cirl+R

Import... i<l EN’I:';’ cr:::
Export... Cl+E NewCANModule

CAN

DBC Container Cirl+D

Properties... Cirl+P

Expert Mode Cirl+M

> Der Bereich ,DBC Container” wird gedffnet.

5 23 NewCANModule (Protocol: CAN)
g9l Bus_0

CAN

Ise
NewCANMadule
CAN

DBC Container

hbBC

DBC-Datei laden
7. Wahlen Sie im DBC Container das Element ,DBC".

2. Wahlen Sie im Kontextmeni Import DBC.

DBC Container

[h DR

Import DEC.. Crl+l
J  Reload DBC Files automatically  Ctrl=R

Properties... Cirl+P

> Wahlen Sie im Dateiauswahlfenster die DBC-Datei und klicken
Sie OK.
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> Diein der Datei enthaltenen Informationen werden in den DBC
Container importiert.

= B NewCANModule (Protocol: CAN )
@) Bus_0

DBC Container

= [ DBC

DLECTAL
[ 4 ECU_AirConditioner
= (= 111std_AC Load
(=] AC_Coolant
(=] AC_Load
= 4k ECU_Dashboard
= = 2225td_AC_Control
(=] AC_OnSwiitch
= ECU_Engine
Bl () 777std_Motor
=1 Counter
(] EngineSpeed
= Ak ECU_Main
1 (=) 5555td_SetPoints
(=] EngSpeedsetvalue

DBC zu Bus hinzufiigen
1. Wahlen Sie die importierte DBC und verschieben Sie diese mit
gedrickter linker Maustaste auf das Bus-Element.

= B NewcaNModule ( Protocol: CAN)

g7 Bus_0

DBC Container

i= [ DBC
= [ DLECTRL
= 4 ECU_AirCanditioner
B (= 111std_AC_Load
(=] AC_Coalant
(=] AC_Load
= 4k ECU_Dashboard
£l () 222std_AC_Control
(=] AC_OnSwitch
= 4k ECU_Engine
= () 777std_Motor
(] Counter
[~] EngineSpeed
= Ak ECU_Main
1 () 5555td_SetPoints
(=] EngSpesdSetyzlue

Die Knoten der DBC-Datei werden zum Bus hinzugefiigt.
Zusatzlich wird jeweils zwischen Knoten und Frame ein Part
(,Variant") eingeflgt.
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2. Wahlen Sie die einzelnen Knoten und definieren Sie im Fenster
Properties” (Configuration/Mode), ob der Knoten real vorhan-
denist (,UuT") oder simuliert werden soll (,Simulated”).

= 2 NewCANModule (Protocol: CAN)
= gl Bus_0

= - ECU_AirConditioner

= R Variant
= (&2 111std_AC_Load
(=] AC_Coolant
(= AC_Load
¥ s ECU_Dashboard
& s ECU_Engine
® ¢ ECU_Main

DBC Container
= [ pBC
= [ DLECTRL
i 4 ECU_AirCanditioner
& 4 ECU_Dashboard
i s ECU_Engine
& 4 ECU_Main

Drag & Drop in CAN-Konfiguration

Properties Es
Ha
E Configuration
Simulated -
E General None
Name T
E Gateway sted

Use node as gateway

Wenn Elemente (Knoten, Frames oder Signale) in einer CAN-Konfiguration
bereits vorhanden sind, gibt es zwei Mdglichkeiten:

A Versionierung

Bereits vorhanden Elemente werden mit einer angehéngten Versions-
nummer in die Konfiguration tbernommen.

B A

DBC File — Bus

Wenn gleichnamiger Knoten bereits vorhanden ist

Knoten — Bus

Wenn gleichnamiger Knoten bereits vorhanden ist

Frame — Part

Wenn gleichnamiger Frame bereits vorhanden ist

Signals — Frames

Wenn gleichnamiges Signal bereits vorhanden ist

bfrage
Knoten — Knoten/Part

Frames des Ursprungsknotens, die im Zielknoten/Zielpart nicht vor-
handen sind, werden dorthin kopiert — sind identische' Frames vor-
handen, erfolgt flr jeden Frame eine Abfrage:

Duplicated Frame found ==
The frame with the ID 222 and Name AC_Control already exists in this
Baeré]de what you want to do.
[ Leawe ][ Leaest | [ Repisce | [ ReplaceAl | [ Rensme | [ Rensmedll

1. Frames sind identisch, wenn ID/PGN und Namen ubereinstimmen
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Folgende Vorgehensweisen stehen zur Auswahl:
Leave

Der Import des jeweiligen Frames wird tibersprungen (mit Leave All wer-
den alle weiteren bereits vorhandenen Frames ibersprungen).

+ Replace

Der bereits vorhandene Frame wird durch den zu importierenden ersetzt
(mit Replace All werden alle weiteren bereits vorhandenen Frames
ersetzt).

Rename

Die bereits vorhandene Message wird mit einer Versionsnummer verse-
hen und importiert (mit Rename All alle weiteren bereits vorhandenen
Frames mit Versionsnummmern versehen und importiert).
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3.5.6 Die Bestandteile eines CAN-Netzwerks
Im Folgenden finden Sie eine Beschreibung der Bestandteile des CAN-Netz-
werkes in LABCAR-IP.

Im Einzelnen sind dies:
“CAN-Netzwerk” auf Seite 98
- “Bus” auf Seite 99
+ “Nodes” auf Seite 104
+ "Parts” auf Seite 108
“Frames” auf Seite 110
“Signale” auf Seite 116

CAN-Netzwerk
Die globalen Eigenschaften des CAN-Netzwerkes werden bei dessen Auswahl
im Fenster ,Properties” angezeigt.

=1 B3 canModule (Protocol: CAN ) Properties X
& ¢ Bus_0 =l
ey
= % Node 0 Ll
@ B 1dlecrl ene!
. @ eCtr Name CANModule
= g# Bus_1 Ignore Min/Mas False
s Node_0 Protoco CAN
C CAN

Name
Name des CAN-Moduls
+ Ignore Min/Max

Damit kdnnen vorgegebene Beschrankungen von Signalwerten (siehe
“Min, Max” auf Seite 118) ignoriert werden.

Protocol
CAN oder J1939 (mit Network Management)
+  Code generator

Hier kann der Code-Generator gewahlt werden
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Bus
= ) cANModule (Protocol: CAN) Properties
E g Bus_D | Bl
=2
(@ s ECU_AirConditioner |R
#l 4 ECU_Dashboard 'se Rate
" 4 ECU_Dashboa Receive Process Period [ms] 5
® A ECU_Engine Base Rate Selestion Mode AUTOMATIC
& ¢ ECU_Main Bas: - 1000
1000
Bas 1000
Spread Send Frames False
Bl BTR
Manually set Bit Timing Registers (BTR)  False
iming R x00
&I
Bus,
IXXAT_XC16_CAN
0
Controller ID 0
High-speed Mode True
Baud Rate [kBaud] 500
Number of unspecified frames 10
Use for XCP False
El Mask
Use Mask False
a 0x00
00
00
x00
Use Single Transmission Try (STT) False
Check Interval 05
Initial Check 4
Name
Name of bus
Base Rate

Die Eigenschaft ,Base Rate" eines Controllers definiert die Rate, mit der die
Kommunikation zwischen dem LABCAR-OPERATOR-Projekt und dem ausge-
wahlten Controller des CAN-Moduls erfolgt.

Alle CAN Send-Frames werden in der schnellsten Task t gerechnet (z.B. T ms).
Die aktuelle Ubertragungstask eines Frames (cycle time) wird bei ganzzahligen
Vielfachen dieser ,Grundtask” (n*t) getriggert.

Gegeben seien z.B. drei Send-Frames mit jeweils 5 ms, 10 ms und 2 ms Zyklus-
zeit. Die Grundtask muss daher ein Zeitraster (= Base Rate) haben, in dem sich
alle diese Frames darstellen lassen, d.h. der gréRte gemeinsame Teiler dieser

Zykluszeiten (hier: T ms).

Wenn die Zykluszeit eines Frames beispielsweise wahrend eines laufenden
Experimentes dahingehend gedndert werden soll, dass sie nicht zur automa-
tisch berechneten Base Rate kompatibel ist, kann diese auch manuell ange-
passt werden.

Bei der automatischen Berechnung (,AUTOMATIC") wird der kleinste gemein-
same Teiler aller Zykluszeiten als Periode angenommen - die Base Rate. Mit
den Optionen ,AUTOMATIC2x"/,AUTOMATIC4x" wird diese automatisch ermit-
telte Rate noch einmal durch 2 bzw. 4. geteilt. Dies hilft insbesondere bei der
Entzerrung der Sendezeitpunkte mit der Option ,Spread Send Frames".
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Receive Process Period [ms]

Die Rate, mit der der Receive-Prozess des des Busses zyklisch aufgeru-
fen wird.

Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe “Die Option ,Expert
Mode™ auf Seite 89) aktiviert wurde.

Base Rate Selection Mode

,Base Rate Selection Mode" gibt an, wie ,Base Rate" bestimmt werden
soll. ,Base Rate" kann

- manuell (,MANUAL")

oder

- automatisch (LAUTOMATIC")

berechnet werden. Bei automatischer Berechnung kann auch eine zwei-
bzw. vierfache Ubertaktung gewahlt werden.

Base Rate Automatic Value [ms]

,Base Rate Automatic Value" wird aus dem grofiten gemeinsamen Teiler
der Zykluszeiten aller aktivierten Frames unterhalb des gewéhlten Cont-
rollers berechnet.

Base Rate Manual Value [ms]

,Base Rate Manual Value" ist die durch den Anwender manuell eingege-
bene gewiinschte Rate.

Base Rate [ms]
Die aktuelle Base Rate
Spread Send Frames

Da der Sendepuffer des CAN-Boards nur eine begrenzte Anzahl von
Frames speichern kann, kann es unter Umstanden zum Verlust von
Send-Frames kommen, wenn Zykluszeiten so gewahlt wurden, dass es
zu bestimmten Zeiten zu Haufungen von zu sendenden Frames kommt.
Wenn z.B. 5 Frames im 10 ms-Raster; 5im 20 ms-Raster und 5im

100 ms-Raster zu senden sind, kann das zu Haufungen bei n*20 ms
(n=0,1,2,...) und insbesondere bei n*100 ms fiihren (siehe Abb. 3-14).
Die Option ,Spread Send Frames" verhindert solche Haufungen (und
damit eventuelle Datenverluste), indem einzelne Frames (beim erstmali-
gen Senden) mit einer geringen Verzégerung gegeniiber anderen gesen-
det werden.

Frames
15 +

10 A

SHBLthLth

10 20 50 100  t[ms]

Abb. 3-14 Wirkungsweise der Option ,Spread Send Frames"” (siehe Text)
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BTR
Manually set Bit Timing Registers (BTR)

Bei Auswahl dieser Option kann direkt auf die Bit Timing Registers
(BTRs) des Controllers zugegriffen werden. Die Auswahl ,Baud Rate
[kBaud]" wird dann deaktiviert.

Bit Timing Register (BTR) 0
Bit Timing Register 0
Bit Timing Register (BTR) 1
Bit Timing Register 1

“ INFO

Detaillierte Informationen zum Inhalt dieser Register finden Sie im
Datenblatt des CAN-Controllers.

CAN-FD - Arbitration Bit Rate:
CAN-FD - Arbitration Bit Rate [kBaud]
Die Arbitrierungs-Bitrate des Controllers in kBaud (Standard: 500)
Arbitration Timing Mode
Der Timing-Modus der Arbitrierungs-Bitrate
Time Segment 1
Dauer des Zeitsegments 1 (in TIME QUANTA)
Time Segment 2
Dauer des Zeitsegments 2 (in TIME QUANTA)
Re-synchronisation Jump Width
Resynchronisation Jump Width (in TIME QUANTA)
Transceiver Delay Compensation

Transceiver Delay Compensation Offset (in TIME QUANTA,
0 = deaktiviert)

CAN-FD - Fast Data Bit Rate:
CAN-FD - Fast Data Rate [kBaud]
Die Fast Data Rate des Controllers in kBaud (Standard: 2000)
Arbitration Timing Mode
Der Timing-Modus der Arbitrierungs-Bitrate
Time Segment 1
Dauer des Zeitsegments 1 (in TIME QUANTA)
Time Segment 2
Dauer des Zeitsegments 2 (in TIME QUANTA)
Re-synchronisation Jump Width
Resynchronisation Jump Width (in TIME QUANTA)
Transceiver Delay Compensation

Transceiver Delay Compensation Offset (in TIME QUANTA,
0 = deaktiviert)
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General
Name

Busname

Hardware
Type
Typ des verwendeten CAN-Boards (,IXXAT_XC16_CAN",
LIXXAT_IB200_CAN", IXXAT_IB6OO_CAN oder

JXXAT_IB600_CANFD","IXXAT_IB640_CAN" oder
"IXXAT_IB640_CANFD")

Board ID / Controller ID

Eindeutige Identifier des Boards und der Controller auf diesem. Die
,Board ID"entspricht der ,Global Instance Number" im RTPC Web Inter-
face.

“ INFO

Der entsprechende RTPC Web Interface Link lautet:
http://192.168.40.14/cgi-bin/labcar-hardware-boards.

High-speed Mode

Diese Option definiert den CAN-Controller als High-Speed-Schnittstelle.
Baud Rate [kBaud]

Hier kann die Ubertragungsrate des CAN-Controllers festgelegt werden.
Number of unspecified frames

Zahl der nicht bereits im Experiment spezifizierten Frames, die empfan-
gen werden konnen. Fir diese werden dann in LABCAR-EE im Register
,Workspace Elements" die entsprechenden Messgréfien angelegt.

Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe “Die Option ,Expert
Mode" auf Seite 89) aktiviert wurde.

Use for XCP

Wenn Sie einen Controller von der CAN-Restbussimulation ausschlielen
wollen (z.B. zur Verwendung im XCP-Kontext), wahlen Sie fir diese
Option , TRUE".

ISO Mode

Wenn die verwendete Hardware CAN FD untersttitzt
(,IXXAT_IB600_CANFD", "IXXAT_IB640_CANFD"), kann hier gewahlt wer-
den, ob das ISO-zertifizierte Protokoll (,true”) oder das Original-Bosch-
Protokoll (,false") zur Anwendung kommen soll.
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Mask

STT

Use Mask

Hier kann ausgewahlt werden, ob Frames maskiert werden sollen. Ist
diese Option aktiviert, kdnnen sowohl fir ,Standard"- als auch fir ,Exten-
ded"-Identifier Masken und Code angegeben werden.

“ INFO

Detaillierte Informationen zu Inhalt und zur Verarbeitung der Accep-
tance Code Registers und der Acceptance Mask Registers finden Sie
im Datenblatt des CAN-Controllers.

Hier kdnnen verschiedene Parameter zur Fehlerbehandlung konfiguriert wer-

den.

Use Single Transmission Try (STT)

Aktiviert/deaktivert die Betriebsart ,Single Transmission Mode” des
Controllers. In dieser Betriebsart wird ein Send-Frame nach einem Uber-
tragungsfehler (fehlende Quittierung) nicht mehr in die Warteschlange
gestellt.

Diese Betriebsart ist dann von Nutzen, wenn der Controller nicht mit
einem vollstandigen CAN-Netzwerk verbunden ist (wenn z.B. ein ange-
schlossenes Steuergerét zeitweise ohne Stromversorgung ist).

Ublicherweise stellt der Controller alle Frames solange in eine Warte-
schlange, bis diese korrekt versendet wurden (einschlieflich Quittie-
rung). Wird ein zuvor spannungsloses Steuergerat wieder mit Strom
versorgt, so fihrt dies zu einer plotzlichen Haufung von CAN-Frames, da
alle 50 Frames im Sendepuffer des Controllers sehr schnell nacheinan-
der gesendet werden, was zu einem Verlust des Timings zwischen die-
sen Frames flihren kann.

Check Interval

Damit wird ein Zeitintervall (als FlieRkommazahl in s) festgelegt, nach
dessen Verstreichen der Status des CAN-Busses periodisch tberprift
und - falls der Bus in einem regelwidrigen Zustand ist — neu gestartet
wird.

Wird dieses Intervall zu O gesetzt, ist die Uberpriifung deaktiviert.

Initial Check

Legt eine Anzahl von Intervallen fest, die zur Feststellung einer geschei-
terten Initialisierung verwendet werden — das Minimum betragt 2.

Die Defaulteinstellung betrégt 4, wobei die Uberpriifung mit der durch
,Check Interval” definierten Frequenz durchgefuhrt wird. In diesem Fall
wird ein Fehler dann signalisiert, wenn der Zustand ,Initialisierung” auch
nach 4 Uberpriifungen noch vorliegt.
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Weitere Properties fiir das J1939-Protokoll
Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe “Die Option ,Expert Mode
auf Seite 89) aktiviert wurde.

DTC
Number of Diagnostic Trouble Codes (DTCs)
Ein J1939-Knoten kann auch DTCs behandeln - hiermit wird die Anzahl
der pufferbaren DTCs spezifiziert. Diese Puffer gibt es nur fiir dynamisch
hinzugefligte Knoten (siehe “Number of unspecified nodes” auf
Seite 104):
Da dafiir viel Speicher benotigt wird, betragt die maximale Anzahl 50.
Number of unspecified nodes
Die maximale Anzahl an dynmisch hinzugefligten Knoten, die sich per
Address Claiming im CAN-Netzwerk bekannt machen kdnnen.
Nodes
= B cANModule (Protocol: CAN ) Properties E'3
= g Bus_0 E
¢ [ A ECU_AirConditioner ﬂ ‘ .
M 4 ECU_Dashboard g ﬁ::r'“‘“""" Semuloted
@ 2k ECU_Engine a Ge":rd
& 4 ECU_Main Name ECU_AirCondioner
B Gateway
Use node as gateway False
Mode
Mode of node (Nene / Uut / Simulated)
Configuration
Mode
Konfiguration des Knotens (siehe Abb. 3-10 auf Seite 84):
- Simulated
Der Knoten wird simuliert
- UuT
Der Knoten ist real
— None

None bedeutet, dass der Knoten neutral agiert: Er wird entweder voll-
standig benutzerdefiniert gesteuert oder ist von der Konfiguration der
anderen Knoten fremdbestimmt.
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General
+ Name

Name des Knotens

Gateway

+ Use node as gateway

Arbeiten mit LABCAR-IP

Damit kann der Knoten als Gateway konfiguriert werden.

Weitere Properties fiir das J1939-Protokoll

M=

B Configuration
Mode

Use as diagnestic node

False

Number of clients

Command data size

128

Response data size

Number of Diagnostic Trouble Codes
B Gateway
Use node s gateway
General
Name

m

Do Address Claiming

512

False
Node_0

False

Timeout after power-on [ms]

150

Pawer-on threshold

Address Claim Contention Timeout [ms]

250

Source Address

NAME

0x00

dentity Number

Code

ECU Instance

Function Instance

Function

Reserved

Vehicle System

Viehicle System Instance

Industry Group

Arbitrary Address Capable

Name
Name of node

Diagnostics

-+ Use as diagnostic node

Konfiguration als ,Diagnostic Node"

“ INFO

Pro Bus kann es nur einen ,Diagnostic Node" geben!

Die folgenden drei Optionen sind nur aktiv, wenn ,Use as diagnostic node”

gewahlt wurde.

105



ETAS

DTC

Arbeiten mit LABCAR-IP

Number of clients

Die Anzahl der Clients in ETAS EE und LABCAR-AUTOMATION mit diag-
nostischer Funktionalitat. Dabei sind immer zwei reserviert fir LABCAR-
AUTOMATION.

Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe "Die Option ,Expert
Mode™ auf Seite 89) aktiviert wurde.

Command data size

Diagnostische Steuerbefehle werden immer als Array tibertragen. Dieser
Wert legt die GroRRe des Arrays und damit die Anzahl der Befehle fest. Da
Befehle unterschiedliche Datenmengen enthalten kdnnen, variert damit
auch die Anzahl der mdoglichen Befehle.

Die GroRe des Arrays sollte nur dann erhoht werden, wenn wirklich mehr
Befehle zur gleichen Zeit bendtigt werden.

Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe “Die Option ,Expert
Mode™ auf Seite 89) aktiviert wurde.

Response data size

Diagnostische Antworten werden immer als Array Ubertragen. Dieser
Wert legt die GroRRe des Arrays und damit den Umfang der speicherbaren
Antwortdaten fest.

Da der Umfang der bendtigten Antwortdaten von den jeweiligen Befeh-
len abhéangt, sollte die GroRe des Arrays sollte nur dann erhéht werden,
wenn nicht alle Antwortdaten zu den jeweiligen Befehlen empfangen
werden kdnnen.

Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe “Die Option ,Expert
Mode™ auf Seite 89) aktiviert wurde.

Number of Diagnostic Trouble Codes

Hiermit wird die Anzahl der pufferbaren DTCs fiir diesen Knoten spezifi-
Ziert.

Nur sichtbar, wenn die Option Expert Mode (siehe “Die Option ,Expert
Mode™ auf Seite 89) aktiviert wurde.

Network management

Do Address Claiming
Aktivierung/Deaktivierung des ,Address Claiming*!
Timeout after power-on [ms]

Die Zeit (in ms), die der simulierte Knoten vor dem Senden des Address
Claims warten muss. Dient zur Simulation des Power On Self Tests
(POST).

Power On Threshold

Simulierte Knoten haben einen Eingang(Inport, der mit diesem Schwell-
wert verglichen wird. Sobald der Schwellwert tiberschritten wird, wird
das Address Claiming durchgefiihrt.

1. Zur Zeit wird nur der im Dokument ,SAE J1939-81, Appendix D, Figure D2 - State
Transition Diagram for Initialization of Single Address CAs" beschriebene Address-
Claiming-Prozess unterstltzt.
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Address Claim Contention Timeout [ms]

Die Zeit (in ms), die der Knoten nach dem Abschicken seiner Address-
Claim-Botschaft auf ,Widerspruch” anderer Knoten wartet. Wenn in die-
ser Zeit kein anderer Knoten dieselbe Adresse beansprucht, dann nimmt
der simulierte Knoten an, dass er seine gewiinschte Adresse bekommen
hat und verwendet diese dann.

Source Address
Die Source Address

Network management - Address Claiming

NAME

Der Identifier des Knotens (Steuergeréts).

,NAME" setzt sich zusammen aus den folgenden zehn Feldern:
Identity Number

21 Bit (vom Steuergeratehersteller definert)

Manufacturer Code

11 Bit zur Identifikation des Steuergerateherstellers

ECU Instance

3 Bit zu Identifikation einer Steuergerateinstanz (wenn z.B. mehrere ABS-
Steuergerate vorhanden sind)

Function Instance

5 Bit zur Identifikation der Funktionsinstanz (z.B. ABS #1)
Function

8 Bit zur Identifikation der Funktion (z.B. ABS)

Reserved

Reserviert fir zuklnftige Definition durch die SAE

Vehicle System

7 Bit zur Identifizierung des Fahrzeugsystems (z.B. Anhénger)
Vehicle System Instance

4 Bit zur Identifizierung der Instanz eines Fahrzeugsystems
Industry Group

3 Bit zur Definition des Industriezweiges (z.B. ,0On-Highway",
JAgricultural”)

Arbitrary Address Capable

1 Bit zur Festlegung, ob das Steuergerat — nachdem es bei einer
Address-Claim-Prozedur unterlegen war — eine andere Adresse wahlen
kann.
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Parts

Ein Part wird einem Ubergeordneten Knoten zugeordnet, unter einem Part wer-
den Frames angeordnet. Parts konnen exportiert und importiert werden. Die
Inhalte eines Parts werden innerhalb des Moduls in Dateien mit der Datei-
erweiterung . | | p abgelegt.

Parts besitzen innerhalb des gesamten Netzwerkes einen eindeutigen Namen.
Existiert bereits ein Part mit einem gegebenen Namen, wird der Name des hin-
zuzufligenden Parts mit einer fortlaufenden Zahl erweitert.

Priorisierung, Aktivierung und Deaktivierung von Parts
Parts dienen der Modellierung von Varianten eines Netzwerkknotens. Dazu
konnen von einem Part Kopien angelegt werden einschliellich aller unter dem
Part definierten Frames und Signale.
Uber die Eigenschaft ,Enabled” kdnnen Parts aktiviert oder deaktiviert werden.
Mit der Eigenschaft ,Priority” kann die Abarbeitung der Frames und Signale die-
ses Parts gesteuert werden: Parts mit hoherer Prioritat Uberschreiben in jedem
Zyklus der Simulation die Ein- und Ausgaben der Parts mit niederer Prioritat.
Part erstellen

1. Rechtsklicken Sie den Knoten (,Node"), dem der neue Part

zugeordnet werden soll.
2. Wahlen Sie Add Part.

(! LABCAR-IP V5.2.0 - [CANModule’]
File View Project Tools ?
e & P% 6 9

Project Explorer =% |[5ET canmodule (Frotocsl: CaN)
=] Targets

= g Bus_0

=-[J RTPC T Node_o
B CANModule Add Part... Ins
) Hardware N
A\ IdeController
EJ J1939Module Import Part..  Cirl+]

Rename...

Remove

Properties..  Ctrl+P

> Ein Part mit dem Namen ,Variant” wird erstellt.

IIlIINFO

Namen von Parts, Frames und Signalen dirfen nur Zeichen
enthalten, die fir ANSI-C Identifier erlaubt sind.
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Zuvor exportierte Parts kénnen auch wieder importiert werden (siehe “Part
importieren” auf Seite 110).

= B cANModule (Protocol: CAN ) Properties %
= g Bus_0 =4
=2
(= s ECU_AirConditioner ‘
& [ Variant P 5'3"'“' [r—
zme fari
[# 4% ECU_Dashboard Friority 10
@ s ECU_Engine Enabled True
@ A% ECU_Main Ver Lcos2
Bus_0_ECU_ArCenditioner_Varant lcp
Name
Unique name of part within node
General
Name

Der Name des Parts
+ Priority
Mit dieser Eigenschaft kann die Prioritat des Parts angegeben werden.

Die Prioritat muss einen eindeutigen Wert haben — die Ausflihrung der
Parts erfolgt entsprechend ihrer Prioritét.

Enabled

Jeder Part kann (unabhangig von den anderen Parts) zur Laufzeit des
Experiments aktiviert und deaktiviert werden. Ist ein Part deaktiviert, wird
die komplette Kommunikation aller Frames unterhalb des gewahlten
Parts unterbunden.

+ Version
Version des Parts
File name

Name der Datei (Busnanen_Knot ennanen_Par t nanen. | cp), die
den Part beschreibt

“ INFO

Mit den Eigenschaften ,Enabled” und ,Priority” ist ein Variantenhandling wah-
rend der Laufzeit des Experiments moglich.

Part exportieren
Parts kdnnen mit allen Frames und deren Eigenschaften in Form von XML-
Dateien exportiert werden.

1. Wahlen Sie den zu exportierenden Part.
2. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Export Part.

3. Wahlen Sie im Dateiauswahlfenster ein Verzeichnis und geben
Sie einen Dateinamen ein.

4. Klicken Sie OK.

> Die Informationen des Part werden in die Datei (*. | cp) expor-
tiert.
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Parts |6schen
1. Um einen Part zu I6schen, rechtsklicken Sie den Part und wéh-
len Sie Remove.

Part importieren
Zuvor (s.0.) exportierte Parts konnen wieder in die CAN-Konfiguration impor-
tiert werden.
1. Wahlen Sie den Knoten, dem der Part zugeordnet werden soll.
2. Wahlen Sie im Kontextmeni Import Part.
3. Wahlen Sie den zu importierenden Part (*. | cp) im Dateiaus-
wahlfenster und klicken Sie OK.

> Der Part wird mit dem Informationen aus der angegebenen
Datei erstellt.

Frames
Ein Frame wird einem bergeordneten Part zugeordnet, unter einem Frame
werden Signale angeordnet.

Fir Frames kann neben dem Eigenschaftsfenster auch das Byte-Layout-Fens-
terangezeigt werden. Dieses zeigt die Belegung der Bytes in den Nutzdaten des
Frames mit den Signalen.

Je nach Richtung werden die Frames mit unterschiedlichen Symbolen darge-
stellt:

3 - Send-Frame (TX)
'*l{ - Receive-Frame (RX)
E - Gateway-Frame (GW)

(siehe "Use node as gateway” auf Seite 105

“ INFO

Beachten Sie bitte, dass die Bezeichnung der Richtung aus Sicht des simulier-
ten Restbusses (siehe Abb. 3-11 auf Seite 84) erfolgt!
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Byte-Layout anzeigen
1. Markieren Sie den Frame und wahlen Sie im Kontextmen
Byte Layout.
= B3 canModule {Protocol: CAN )
& g Bus_0

_
= % Node 0
Byte Layout
= [ Idiectr Ve Layol X

[]%2 111std_AC_Load Byte\Bit| 7 6 5 4 3 2 1 Y
%3 2225td_AC_Control o 7

-
w
~

%9 5555td_SetPoints 1 5 | 14|18 u w9 s

& [¥]#g 777std_Motor 2 23 |2 | 21| 2 19 18 17 | 16
= Counter 3 31 | a0 |29 |2 |27 |2 | 25 | 2

[=] EngineSpeed 4 39 38 | 37 | 36 35 3% | 33 32

Im Beispiel besteht der Frame aus dem 16-Bit Signal ,Engine-
Speed" (hellrot) und dem 5-Bit Signal ,Counter” (ocker).

2. Wenn Sie eines der ,Bit-Felder” doppelklicken, wird das Signal
in der Frameliste ausgewahlt und dessen Eigenschaften im
Feld ,Properties of Signal” dargestellt.

“ INFO

Treten Fehler im Byte-Layout auf, z.B. durch Uberlappung zweier Signale oder
fehlerhafter Angabe der Lange eines Signals oder des Frames, werden die
fehlerhaften Bits in roter Farbe dargestellt.

Benutzerdefinierten Frame anlegen

Neben der Mdglichkeit, einen Frame aus einer CANdb-Datei, einem CAN-Modul
oder einem Part zu importieren, konnen auch benutzerdefinierte Frames ange-
legt werden.

1. Markieren Sie den (ibergeordneten Part und wahlen Sie im
Kontextmeni Add Frame.

Add Frame ===
Name NewFrame
D 01
Protocol CAN
DLC 8 =
Dreson
Type: STANDARD -

Core

“ INFO

Innerhalb eines Parts muss die Kombination aus der ID des Frames und des-
sen Name eindeutig sein!

2. Geben Sie die folgenden Daten ein (siehe “General” auf
Seite 113).

- Name des Frames (Name)
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- Identifier (ID)
- Protokoll (Protocol)

Das Protokoll wurde schon bei der Erstellung des Moduls
definiert (siehe “CAN-Modul hinzufiigen” auf Seite 93).

- GroRe des Frames (DLC)
- Richtung (Direction)
- Frametyp (Type)
3. Klicken Sie OK.
Die neue Frame wird hinzugeflgt.
Wenn Sie bei der Konfiguration Ihres CAN-Netzwerkes mehrere CAN-Boards
verwenden, beachten Sie bitte folgenden Hinweis:

“ INFO

Entfernen Sie ein Board, dem Frames zugewiesen worden sind, so erfolgt
keine automatische Anderung dieser Zuweisung — diese muss per Hand
durchgefihrt werden!

Aktivierung und Deaktivierung von Frames

Innerhalb eines Parts dirfen mehrere Frames mit gleicher ID definiert sein,
sofern diese jeweils einen unterschiedlichen Namen besitzen. Zur Codegene-
rierung darf jedoch in einem Part nur jeweils ein Frame mit einer gegebenen ID
aktiviert sein. Dazu mussen die jeweils anderen Frames aus der Codegenerie-
rung ausgeschlossen werden.

1. Uber Baumansicht des Netzwerks: Aktivieren bzw. deaktivie-
ren Sie das Kastchen neben dem Framesymbol in der Baum-
ansicht des Netzwerkes.

2. Uber Kontextmenti: Markieren Sie den Frame und aktivieren
bzw. deaktivieren Sie im Kontextmeni Enable.

3. Uber Eigenschaftsfenster: Offnen Sie das Eigenschaftsfenster
und Bearbeiten Sie die Eigenschaft ,Enabled” (,True" oder
,False”).

Einen Frame entfernen
1. Wahlen Sie im Kontextmen( der Frameliste Remove.

> Der Frame wird entfernt.
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Frames nach Namen ordnen

Die Frames sind normalerweise nach ihren Frame Identifiern geordnet.

1.

Um die Frames nach ihrem Namen zu ordnen, rechtsklicken
Sie den Modulnamen und wéhlen Sie die Option Sort by Frame

Name.

IE L7 CANTest ( Protocol: CAN )

= B CANTest ( Protocol: CAN )

Add Bus Element...

= g BUS = g BUS
B 4 Node E 4 Node B
= [ variant = [ variant

53 1std_Frame3
=% 25td_Framez
[T 3std_Framet

—

Sort By Frame Name

5% 3std_Framel
[7155 2std_Frame2

Import...
[]58 1std_Frame3

Export...
Database Container
Properties..

Expert Mode

Eigenschaften des Frames darstellen

Ins

Ctrl+R

%Cﬁr\ +F

Ctrl+l
Crl+E
Crl+D
Ctrl+P

CtrisM

7. Um die Eigenschaften eines Frames darzustellen, rechtskli-

cken Sie diesen.

2. Wahlen Sie im KontextmenU Properties.

> Die Eigenschaften des Frames werden im Fenster ,Properties”

dargestellt.
= B3 canModule (Protocol: CAN) Properties
= gl Bus_0 A
= ks ECU_AirCanditioner & ‘ = _
. E DBC Information
3 Variant =

i s ECU_Dashboard
& s ECU_Engine

E]=] it
El

= Counter
[~ EngineSpeed
i s ECU_Main

me Mator

IDLECTRL
ECU_Engine
Motor
777
5
CAN
STANDARD
Frame Format Type NORMAL
Frame Send Type cyclicX
Cycle Time [ms] 5
Enabled True
Direction ™
Initial Data Byte Pattern 0x00
B UserCade
Embed user-defined C code (clectrical) False
Embed user-defined C code (physical)  False
Name
Name of frame

DBC Information

Wenn der Frame aus einer importierten CANdb-Datei stammt, werden hier die
entsprechenden Informationen dargestellt.

General
+ Name

Name des Frames
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Frame Identifier

Identifier (hex) des Frames

DLC

Data Length Code des Frames
Protocol

Das Protokoll (,CAN" oder ,J1939")
Frame Format

Das Format des Frames (,STANDARD", ,STANDARD_REMOTE", ,EXTEN-
DED" oder ,EXTENDED_REMOTE")

Frame Format Type
,NORMAL" oder ,REMOTE"
Frame Send Type
Den Sendemodus
- cyclicX
Der Frame wird im Raster der Cycle Time gesendet
— spontanX

Der Frame wird gesendet, wenn sich eines seiner Signale gedndert
hat.

“ INFO

Ein Frame mit dem Sendetyp ,spontanX” wird nur dann gesendet,
wenn mindestens eines der Signale den Send Mode ,0On Change"
(siehe “Send Type” auf Seite 118) besitzt!

- cyclicAndSpontanX
Der Frame wird in beiden oben beschriebenen Fallen gesendet
Cycle Time [ms]
Die Zykluszeit des Frames
Enabled

Aktivierung des Frames (siehe auch "Aktivierung und Deaktivierung von
Frames” auf Seite 112)

Direction
Die Richtung aus Sicht des Modells (,Send (TX)" oder ,Receive (RX)")
CAN-FD

Frame wird als CAN-FD-Frame (,True") oder Standard-Frame (,False”)
interpretiert.

Bit Rate Switch (BRS)

Legt fest, ob (wéhrend der Ubertragung des CAN-FD-Frames) die
erhohte Daten-Bitrate verwendet werden soll.

Initial Data Byte Pattern
Das Bytemuster bei Initialisierung des Frames

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 114



ETAS

User

Arbeiten mit LABCAR-IP

Code

Embed user-defined C code (electrical)

Embed user-defined C code (physical)

Hier kdnnen Sie festlegen, ob zum Frame benutzerdefinierter C-Code

hinzugefligt werden soll (siehe “Benutzerdefinierter C-Code” auf
Seite 121).

Weitere Properties fiir das J1939-Protokoll

O Frame: |dentifien

O1D0AI0TC
Farameter Group Number (PGH) 68096
Data Page 0x01
PDU Format 0x0A
PDU Specific Field 0x30
7
s 0x7C
source address False
Standard
pe PDUT
PDU Specific Field Functionality Destintion Address

Frame Identifier

ID

Die vollstandige CAN ID der Message (29 Bit), bestehend aus
- Priority (3 Bit)

— Parameter Group Number (18 Bit)

— Source Address (3 Bit

Parameter Group Number

Die Parameter Group Number, bestehend aus

- Data Page (1 Bit)

- PDU Format (8 Bit)

- PDU Specific (8 Bit)

Data Page

Data Page Bit

PDU Format

8 Bit zur Festlegung des PDU-Format (Teil der PGN):

— < 240: PDU Specific Field ist ,Destination Address" (,PDU1")
- >=240: PDU Specific Field ist ,Group Extension” (,PDU2")
PDU Specific Field

8 Bit (siehe PDU Format)

Priority

3 Bit zur Optimierung der Latenz der Ubertragung auf den Bus (wird von
LABCAR-OPERATOR ignoriert)

Source Address

Source Address des Knoten, zu dem der Frame gehort (8 Bit).
Frame specific source address

Wenn ,TRUE", kann die Source Address des Frames auf einen Wert
gesetzt werden, der von der Adresse des Knotens abweicht.

PGN Type
PGN-Typ

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 115



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

PDU Format Type
,PDU1" oder ,PDU2" (siehe PDU Format)
+ PDU Specific Field Functionality
Funktion des ,PDU Specific” Feldes (siehe PDU Format)

Signale

Ein Signal wird einem Ubergeordneten Frame zugeordnet, der Name eines
Signals unterhalb dieses Frames muss dabei eindeutig sein.

Benutzerdefiniertes Signal anlegen

1. Markieren Sie einen Frame und wahlen Sie im Kontextmenu
Add Signal.

Add Signal ==

Name:

i

Start Bit.
Length Bits:
Data Type: UNSIGNED

Multiplexor Mode: | NON_MULTIPLEXING -

Multiplexed Index: |0

II

OK

Cancel

2. Geben Sie die folgenden Daten ein (siehe “Scaling” auf
Seite 118 und “General” auf Seite 117).
- Name des Signals (Name)
- Start Bit
- Lange des Signals (Length Bits)
- Datentyp (Data Type)
- Multiplexor Mode
- Multiplexed Index
3. Klicken Sie OK.

Das neue Signal wird zum Frame hinzugefigt.

“ INFO

Folgende Signalnamen sind reserviert und sollten nicht als benutzer-
definierte Signalnamen verwendet werden. Dies liegt daran, dass das
NIC-Modul fir alle Frames standardmaRig Inports und Outports unter
"Frame" mit den folgenden Namen erstellt.

Liste der reservierten Namen:

"Id", "TimeStamp", SingleShot", inTrigger","CycleTime" und
"RemoteTrigger".

Ein Signal entfernen
1. Wahlen Sie im Kontextmenu des Signals Remove.
> Das Signal wird entfernt.
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Eigenschaften des Signals darstellen

1. Um die Eigenschaften eines Signals darzustellen, rechtskli-
cken Sie dieses.

2. Wahlen Sie im KontextmenU Properties.

= B canmodule (Protacol: CAN) Properties
= g Bus_0 O A
i ¢ ECU_AirCanditioner /‘l’ Ll
- ener
.fu 2 ECU_Dashboard o Engine:
& s ECU_Engine Start Bit 2
= [ variant Length 16
& [ 7775td_Motor Layout INTEL
[~ Counter Multiplexor Mode NON_MULTIPLEXING
[~ EngineSpeed 1 Multiplexed indices {Collection)
ik ECU_Main Multiplexor signal name
Send Type NotUsed
Comment
Counter Signal False
B Scaling
Dats Type UNSIGNED
Default Value 0
Factor 0.25
Offset 0
Min 0
Max 16256
Unit U/min
Name

Unigue name of signal within frame

> Die Eigenschaften des Signals werden im Fenster ,Properties”
dargestellt. Hier werden die Eigenschaften eines gewahlten
Signals dargestellt und kdnnen hier — sofern zuldssig — auch
editiert werden.

General

Name
Name des Signals
Start Bit
Erstes Bit des Signals
Length
Signallange in Bit
Layout
Byte-Reihenfolge: ,INTEL" (Little-Endian-Format) oder ,MOTOROLA"
(Big-Endian-Format)
Multiplexor Mode
Charakterisierung des Frames
— NON_MULTIPLEXING
Charakterisiert einen gewdhnlichen (= nicht-multiplex) Frame
— MULTIPLEXOR
Das Signal ist das Steuersignal eines Multiplex-Frames
— MULTIPLEXED_SIGNAL

Die Bedeutung der in diesem Signal Ubertragenen Daten wird vom
aktuellen Wert des Steuersignals bestimmt.
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Multiplexed indices

Kodierung fiir die Zuordnung bei Multiplex-Botschaften (,MULTIPLE-
XED_SIGNAL")

Klicken von [...] 6ffnet den Collection Editor, mit dem mehrere Wertzu-
weisungen vorgenommen werden kdnnen.

Multiplexor signal name

Name des Multiplexersignals, das entscheidet, ob das Signal verwendet
wird oder nicht.

Send Type
Legt fest, wodurch das Senden eines Frames ausgelost wird:
- NotUsed
Signal wird bei der Berechnung des Sendetriggers nicht berticksich-
tigt
- O?\Change
Signal wird bei der Berechnung des Sendetriggers berticksichtigt
Comment
Ein Kommentar zur Beschreibung des Signals
Counter Signal

Siehe "Ein Signal als Zahler verwenden” auf Seite 119.

ng

Data Type

Typ: ,UNSIGNED", ,SIGNED", ,IEEE754_32bit" oder ,IEEE754_64bit"
Default Value

Ein Signal eines Send-Frames kann mit einem Defaultwert versehen wer-
den — wenn das Signal im Connection Manager mit einem anderen Sig-
nal verbunden ist, wird dieser Wert ignoriert.

Der Nutzen des Defaultwertes liegt beim Import/Export von CAN-
Modulen, da der Defaultwert dann auch bei der Wiedernutzung des CAN-
Moduls in einem anderen LABCAR-OPERATOR-Projekt zur Verfligung
steht.

Factor, Offset
Ein Faktor a und ein Offset b zur Skalierung des Signals
Min, Max

Hier kdnnen Grenzen fir eine Plausibilitdtspriifung angegeben werden
(siehe "Min/Max-Werte” auf Seite 119)

Wenn Sie das Signal rechtsklicken und Limit Min/Max to bit length wé&h-
len, wird ,Min/Max" automatisch aus ,Data Type" und ,Length” berech-
net.

Unit
Die physikalische Einheit des Signals
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Min/Max-Werte

Beim Speichern einer CAN-Testmatrix wird immer tberpriift, ob Min < Max gilt.
Falls nicht, kommt es zu einer Warnung, es sei denn, die Einstellung ,Ignore
Min/Max" (siehe “Ignore Min/Max” auf Seite 98) ist aktiviert.

“ INFO

Beachten Sie bitte, dass es zwei Uberpriifungen des physikalischen Wertes
gibt und der schliellich per CAN Utbertragene Wert nicht dem urspriinglichen
Wert entspricht, wenn dieser den Prifbedingungen nicht standhalt.

Diese Uberpriifungen sind:

A Gilt min < phys. Wert < max?

Falls der Wert diese Bedingung nicht erfillt, wird der Wert auf min bzw.
max gesetzt.

B Nach der Umrechnung des physikalischen Wertes in den Hex-Wert
erfolgt eine Uberpriifung dahingehend, ob der Wert mit der GroRe des
Datenbereichs (unter Berticksichtigung des Datentyps) vertraglich ist.
Sind beispielsweise 6 Bit fir ein ,signed integer” allokiert, so muss der
umgerechnete Wert folgende Bedingung erfiillen: -32 < Wert < +31.

Bei Nichterfiillung der Bedingung erfolgt auch hier eine Anderung des
Wertes auf -32 oder +31.

Ein Signal als Zahler verwenden
Sie konnen jeweils ein Signal eines Send-Frames auf einfache Weise zu einem
Zahler machen:

1. Wabhlen Sie das Signal und rechtsklicken Sie.
2. Andern Sie die Eigenschaft ,Counter Signal” zu , True".

= B canmodule (Protocol: CAN) x
= g Bus_0
[# s ECU_AirConditioner
i\ 4 ECU_Dashboard or
= g ECU_Engine 19
= ariant 5
= [158 7775td_Motor Leyout INTEL
I~ Counter | Multiplexor Mode NON_MULTIPLEXING
[~ Enginespeed Multiplexed indices (Callection)
& % ECU_Main Multiplexor signal name
Send Type NotUsed
Comment counts number of send events
False -
B Scaling e
Datz Type False
Default Value o
Factor 1
Ofiset 0
Min 0
Max 15
Unit
Counter Signal
Indicates if signal shall be used as counter (only for signals of TX frames)
The value can only be changed if data type SIGNED or UNSIGNED is
selected
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> Dieses Signal wird jetzt als Zahler verwendet, was auch an

dem ,123" Symbol vor dem Symbol fur das Signal erkennbar
ist

“ INFO

Die Option ,Use as Counter" ist nur fir ganzzahlige Datenty-
pen verflgbar.

3. Diese Eigenschaft kénnen Sie riickgangig machen, indem Sie

diese Option wieder abwéhlen.
L

Die Min/Max-Werte in den Signaleigenschaften gelten auch fiir das Counter-
Signal!
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Benutzerdefinierter C-Code

LABCAR-NIC ermdglicht dem Anwender, zum automatisch erzeugten Code
einer Message weiteren benutzerdefinierten Code hinzuzufiigen, um den Inhalt
der Message zu erweitern oder zu manipulieren. Dies gilt sowohl fir den ,phy-
sikalischen” Teil (die Signale) wie auch firr das schlieRllich generierte Byte-Array.

Zur Verdeutlichung der Zugriffsmaoglichkeiten mittels benutzerdefiniertem
Code ist die Situation im Folgenden noch einmal illustriert.

Signalfluss einer Send-Message und Eingriffsméglichkeiten
In Abb. 3-15ist zur Ubersicht der gesamte Signalfluss von Send-Messages von
Modell bis zum CANbus dargestellt.

User User
Code Code

Message GUI

Model
Signal List (OLC)

Abb. 3-15 Signalfluss bei Send-Messages (siehe Text)

Neben den Manipulationsmdglichkeiten in der Signal List besteht sowohl die
Maglichkeit, Uiber die beschriebenen Message-GUIs (siehe “Instrumentierung
fr die CAN-Simulation” auf Seite 126) als auch durch benutzerdefinierten C-
Code Einfluss (siehe folgenden Abschnitt) auf den Inhalt der Messages zu neh-
men

“ INFO

Beachten Sie, dass durch weiter rechts befindliche Eingriffe der ggf. zuvor
geénderte Code wieder Uiberschrieben wird!

Entsprechend sind die Verhaltnisse bei Receive-Messages: Hier werden durch
weiter links getétigte Eingriffe vorherige Anderungen (iberschrieben.

Im Folgenden finden Sie Code-Beispiele und die Beschreibung, wie Sie diesen
Code zum Message-Code hinzufligen kdnnen.
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Vorgehensweise

Nach dem Speichern der CAN-Konfiguration befindet sich im unten gezeigten
Verzeichnis die Header-Datei CANCode. h, die Funktionsdeklarationen und die
Deklaration der Strukturen fiir die Signale enthalt.

4 |, TutorialProject 520

Docs.

CANDbs
|_| Bus_0_Node 0_IdleCtrl.Icp

> i B 1
[ ] Bus.0_Node_0_TdleCtrl.olcd

InternalMappingFiles

[ cANCodec
ModelData EANCaaTh
odel
4 | Target RTPC =
get =] CANConfigurationxml
4 | CModules
| CANHelpers.c
4 |, CANModule
|| CANHelpers.h
CANDbs

| CANModule.att
| CANModulelmd

| Warnings.log

| NewCANMedule
» | codegen

05

RTIO

Benutzerdefinierten Code hinzufiigen
1. Wenn Sie eigenen Code hinzufligen wollen, setzen Sie ,Embed
user-defined C code (electrical)” oder ,Embed user-defined C
code (physical)” auf , True".

& ) NewCANModule (Frotocal: CAN) Properties x

= g¢ Bus_0 —
@ A ECU_AirConditioner 2l | :
@ A ECU_Dashboard (=] DBCInlormimn-:

Motor

(= 4 ECU_Engine \DLECTAL
ECU_Engine
= [V18 F77std Mater IME General
I~ Counter Name Motor
=] EngineSpeed Frame Identifier =777
@ s ECU_Main bLe 5
e Protoco CAN
Frame Format STANDARD
Frame Format Type NORMAL
Frame Send Type cydlicX
Cycle Time [ms] 5
Enzbled False
Direction ™
Initiall D32 Byte Patiem 0x00
B User Cade
False [~

Embed user-defined € code (physical)
Fakse

2. Damit die Anderungen wirksam werden, klicken Sie Save.

3. Offnen Sie die Datei User Def i nedMet hods. h mit einem
geeigneten Editor.

In der Datei befinden sich jetzt die Funktionsdeklarationen fiir
die oben bearbeiteten Frames. Mit Hilfe dieser Funktionen kdn-
nen Sie sowohl auf die physikalischen Signale als auch auf das
Byte-Array der Message zugreifen. Desweiteren enthalt User -
Def i nedMet hods. h auch die Strukturen fir die jeweiligen
Signale.

4. FlgenSielhren C-Dateienein,#i ncl ude CANCode. h*hinzu,
die die User Def i nedMet hods. h enthélt, so dass die Funkti-
ons- und Strukturdeklarationen bekannt sind. (Dies ist auf
intern strukturierte Griinde zuriickzufiihren.)
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5. Wahlen Sie im Hauptmeni Project — Options und die Regis-
terkarte ,Modules".

Tutorial_ Project 531 01 Options ==

Modules | Everts

RTFC
b IdeControler
- C_Code

Module Properties

Link to Extemal Files

Matiab Search Path

Parameterization M-Files

1 Use Links Within Model

6. Wahlen Sie das CAN-Modul und klicken Sie die Schaltflache
Link to External Files.

Das Fenster ,Select External Files for Compilation and Linking”
wird gedffnet.

7. Wahlen Sie die einzubinde(n) Quelldatei(en) (siehe "Beispiele”
auf Seite 124) und klicken Sie die Schaltflache > (Mehrfach-
auswahl ist moglich).

“ INFO

Sie konnen nur C-Dateien auswdhlen, die im Projektver-
zeichnis unter \ Tar get _RTPC\

CMbdul es\ CAN_Nanmeder CANdb- Dat ei oder in einem
Unterverzeichnis abgelegt wurden.
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8. Die gewahlte(n) Datei(en) werden im rechten Fenster ange-
zeigt.

Select Extemal Files for Compilation and Linking (=)

Module Path DALCO_Projects\Tuterial_Project 520_03Target ATPCACModules\MNewCANMadule
Cunent Path $HCModuleDiNtNewCANMadule

Select Additional Include Directonies and Sowrce or Object Files

Select Directory: Selected Include Seaich Paths:
(&l Parert
] NewCANModule
CANDbs
Select Fie: Selected C Source Files and Object Files
[\CANCode.c] ${ChocheDi\NewCANMochle\checksum o
o ${CModuleDi\NewCANHodule\counter.c

Select File: Selected Library Files:

9. Klicken Sie OK.
Diese Dateien werden bei zukinftigen Codegenerierungen
immer mitkompiliert und mitgelinkt.

10.Verlassen Sie das Register ,Modules” mit OK.

Beispiele
Im Folgenden finden Sie zwei Beispiele fiir benutzerdefinierten Code:

Message-Counter (counter.c)

*

Exanple file "counter.c" for NIC training © 2001- 2007 by ETAS GrbH

-- Al rights reserved --

This file defines the function "userManipul ati onPhysical _777std_Mtor™"
The function increnents the CAN nessage signal "Counter" on every
send event of the CAN nessage "Mtor" with the ID 777. If "counter"
scores to 15 it is reset to O.

*/

#i ncl ude " CANCode. h"

voi d user Mani pul ati onPhysi cal _NewCANVbdul e_Bus_0_ECU_Engi ne_
777std_Motor ( int32_t inputTrigger, NewCANWbdul e_Bus_0_ECU Engi -
ne_777st d_Mot or _PhysVal ues_t* signal Structure )

{
static int counter = 0;
signal Structure -> Signal _Counter = counter;
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(counter <= 14) ? (counter++): (counter = 0);

}
“ INFO

Das Beispiel ,counter.c” funktioniert nur bei zyklisch gesendeten Frames
(Frame Send Type = cyclicX, siehe “Frame Send Type” auf Seite 114).

Berechnung einer Checksumme (checksum.c)

%

Exanple file "checksumc" for N C training © 2001- 2007 by ETAS GrbH
-- Al rights reserved --

This file defines the function "userManipul ationByteArray_777std_Mtor"

The function sets the last but not |ast byte in the byte array[0..4] of
a CAN nessage "Motor" (1D 777) on every send event of the nmessage
according to a checksum al gorithm

*/
#i ncl ude " CANCode. h"

voi d user Mani pul ati onByt eArray_NewCANMbdul e_Bus_0_ECU_Engi ne_
777std_Motor( uint32_t* id, uint64_t* dlc, unsigned char* byteArray )

{
static unsigned int Checksum = O;
unsigned long Mtor_ID = *id;
unsi gned | ong Mbtor_DLC = *dlc;
Checksum = Motor_I D + byteArray[0] + byteArray[1]
+ byteArray[2] + byteArray[3];
Checksum = (Checksum + (Checksum >>8)) & Oxff;
byt eArray[ 4] = Checksum
}
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3.6 Instrumentierung fiir die CAN-Simulation

Wenn mit LABCAR-NIC V5.4.13 CAN-Restbussimulation durchgefiihrt wird, gibt
es in ETAS EE spezielle Instrumente fir CAN-Messages und einen sogenann-

ten ,CAN Bus Monitor”.

3.6.1 CAN-Module im Fenster ,Workspace Elements”

= () LABCAR
w Hardware
£ B NewcANModule
= 7l Bus_0
& [ ECU_AirConditioner
@ ) EcU_Dashboard
& ] ECU_Engine
& [J ECU_Main
M- AverageCycleTimeOfMessages
@ -= BusQuietCycleTime
8= BusQuietNumberOfActivations
M -] ByteArrayOfMessagel
] ByteArrayOfMessagel
B[] ByteArrayOfMessage2
MG+ ByteArrayOfMessage3
B[] ByteArrayOfMessaget
M -] ByteArrayOfMessages
M ] ByteArrayOfMessages
B[] ByteArrayOfMessage?
G+ ByteArrayOfMessaged
B[] ByteArrayOfMessaged
= CANTIme
M- CurrentCycleTimeOfMessages
B -1 DLCOfMessages
M- IDs0fMessages
.b’ InportBusEnabled
-1 MaximumCycleTimeOfMessages
M- MinimumCycleTimeOfMessages
M -1 NumberOfactivations
M = NumberOfMessages
M += PGNRequestNumberOfActivations
-] TimesOfLastActivation

*

= B NewCANMadule

& [ ECU_AirConditioner
@ ] ECU_Dashboard
= 2] ECU_Engine

= 7] CANParts

= 2l variant
.Dw InportPartEnabled
@+t PartEnabled

= &8 777std_Moter

Ml »= AverageCycleTime
W [-] ByteArray

.Pw Counter

= Counter_Hex

@ »= Counter_Hex_Manip
@+ Counter_Mode
B+ Counter_Phys

@+ Counter_Phys_Manip
= Counter_SendMode
M+ CurrentCycleTime
Ibﬁ CydleTime

@7 CycleTime_Param
W= DL

@+ DLC_Param

@ > DLC_Param_Manip
Ibﬁ EngineSpeed

B+ EngineSpeed_Hex
@+ EngineSpeed_Hex_Manip
@+ EngineSpeed_Mode
M »=r EngineSpeed_Phys

@+ EngineSpeed_Phys_Manip

[+ EngineSpeed_SendMode
@ InportCycleTime
.bﬁ inTrigger

@+ ManualEnabled

Ml »= MaximumCycleTime
= MinimumCycleTime
5= NumberOfAdtivations
Iwb RemoteTrigger
i Singleshot

@+ Singleshot_Param
M+ TimeOfLastActivation
B TimeStamp

8+ IsSimulated

Abb. 3-16 Das CAN-Modul in den Workspace Elements
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Das CAN-Modul wird in den Workspace Elements mit der folgenden Hierarchie
dargestellt.

Bus
In diesem Ordner befinden sich Ordner fir die Knoten und folgende Messgro-
Ren und Parameter (siehe Abb. 3-16 auf Seite 126, linker Teil):

+ AverageCycleTimeOfMessages

Array mit n Elementen, die die durchschnittliche Zykluszeiten der n
unspezifizierten Messages enthalten.

BusQuietCycleTime

Die Ubertragungsrate der BusQuiet (DM13) Message
+  BusQuietNumberOfActivations

Anzahl der Ubertragungen der DM13 Message

ByteArrayOfMessagen

Arrays, Uber die die unspezifizierten Messages zugénglich sind. Die
Anzahl n dieser Messages wird im CAN-Editor von LABCAR-IP (Options)
unter ,No. of Unspecified Messages" definiert.

+ CANTIme

Die Zeitskala fir die CAN-Restbussimulation — deren Nullpunkt wird
durch die erste Ausfiihrung des CAN-Sendeprozesses festgelegt. Stan-
dardmassig wird die CAN-Restbussimulation in ETAS EE zusammen mit
dem Experiment selbst gestartet.

CurrentCycleTimeOfMessages

Array mit n Elementen, die die aktuellen Zykluszeiten der n unspezifizier-
ten Messages enthalten.

- DLCOfMessages

Array mit n Elementen, die die DLCs der n unspezifizierten Messages
enthalten.

IDsOfMessages

Array mit n Elementen, die die IDs der n unspezifizierten Messages
enthalten.

+ InportBusEnabled

Mit diesem Inport kann der Bus vom Modell aus aktiviert/deaktiviert
werden.

- -0.5<Wert des Inports < + 0.5 = FALSE: Bus deaktiviert
- sonst TRUE (Default = 1.0): Bus aktiviert
MaximumCycleTimeOfMessages

Array mit n Elementen, die die maximalen Zykluszeiten der n unspezifi-
zierten Messages enthalten.

+ MinimumCycleTimeOfMessages

Array mit n Elementen, die die minimalen Zykluszeiten der n unspezifi-
zierten Messages enthalten.

NumberOfActivations

Array mit n Elementen, die die Anzahl der Aktivierungen der n unspezifi-
zierten Messages enthalten.
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NumberOfMessages

Anzahl n der unspezifizierten Messages
PGNRequestNumberOfActivations

Anzahl der Ubertragungen einer PGN Request Message
TimesOfLastActivations

Array mit n Elementen, die die Zeitpunkte der letzten Aktivierung der n
unspezifizierten Messages enthalten.

Knoten
Die Ordner fir die Knoten enthalten den Ordner ,CANParts" mit den Varianten
und die Messages dieses Knotens.

InportPartEnabled

Mit diesem Inport kann der Part vom Modell aus aktiviert/deaktiviert
werden.

- -0.5<Wert des Inports < + 0.5 = FALSE (Default = 0): Part deaktiviert
— sonst TRUE: Part aktiviert

PartEnabled

Mit diesem Parameter kann dieser Part zur Laufzeit aktiviert und
deaktiviert werden.

Messages
Die einzelnen Messages besitzen folgende Messgréen und Parameter (* nur
bei Send-Messages):

Signalname

Das Hardwaresignal

Signalname_Hex

Der Hex-Wert eines Signals

Signalname_Hex_Manip*

Parameter fiir den gednderten Hex-Wert eines Signals
Signalname_Mode

Parameter fiir den Modus eines Signals. Folgende Werte stehen zur Ver-
figung:

— Der Wert kommt aus dem Modell (0)

— Der physikalische Wert ist geandert (1)

— Der Hex-Wert ist geandert (2)

Signalname_Phys

Der physikalische Wert eines Signals

Signalname_Phys_Manip*

Parameter fiir den gednderten physikalischen Wert eines Signals
Signalname_SendMode

Messwert, der den gewahlten ,Send Type" enthélt (siehe “Send Type” auf
Seite 118): 0 = NotUsed, 1 = OnChange.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 128



ETAS

Arbeiten mit LABCAR-IP

AverageCycleTime

Die durchschnittliche Zykluszeit
ByteArray

Das Byte-Array der Message
CurrentCycleTime

Die aktuell gemessene Cycle Time
CycleTime*

Inport zum Einspeisen einer Zykluszeit (siehe “InportCycleTime” auf
Seite 129)

CycleTime_Param*

Parameter zur Festlegung der Cycle Time
DLC

Der Data Length Code der Message
DLC_param

Parameter fiir die Spezifikation eines vom Anwender definierten DLC fir
diese Message

DLC_param_manip

Boolscher Parameter, mit dem der vom Anwender vorgegebene DLC
aktiviert wird (1) oder der im CAN-Editor von LABCAR-IP definierte Wert
0

InportCycleTime

Bestimmt, ob die Cycle Time vom Parameter ,CycleTime_Param” defi-
niert ist (= False) oder vom Inport ,CycleTime" stimuliert werden kann
(= True).

InTrigger*

Aktiviert oder deaktiviert das Senden der Message (siehe “Aktivierung
und Deaktivierung von Send-Messages” auf Seite 131). Ein Wert = 0
bedeutet ,FALSE", ansonsten ist InputTrigger = , TRUE".

ManualEnabled*

Parameter zur manuellen Aktivierung von Send-Messages. Entspricht
der Option ,disabled” Im Message-GUI (siehe “Aktivierung und Deaktivie-
rung von Send-Messages” auf Seite 131).

MaximumCycleTime

Die grofite gemessene Zykluszeit
MinimumCycleTime

Die kleinste gemessene Zykluszeit
NumberOfActivations

Zahl der Aktivierungen der Message
RemoteTrigger*

Ein Outport, der zahlt, wie oft die Message per Remote getriggered
wurde.

InputTrigger
Messgrolie fur das Signal ,InTrigger”
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SingleShot*

Ermaoglicht das einmalige Senden einer Message. Der Parameter ist vom
Typ ,Boolean” und wird, nachdem er zum Senden auf , True" gesetzt
wurde, wieder automatisch auf ,False” zurlickgesetzt.

+  SingleShot_Param*
Parameter zum Ausldsen eines ,Single Shot". Entspricht der Schalt-
flache Transmit Once in einem Message-GUI.
TimeOfLastActivation
Zeit der letzten Aktivierung der Message

+ TimeStamp

Der Zeitstempel, der beim Senden oder Empfang der Message aus der
aktuellen CANTime (siehe “CANTime” auf Seite 127) ermittelt wird.

Instrumente fiir CAN-Messages
Um ein Instrument zur Darstellung einer Message zu erstellen, rechtsklicken

Sie die Message und wahlen Sie Open CAN Message Instrument.

< ECU Access
B 3 LABCAR

& [ Hardware

£ B NewcanModule

= 7 Bus_0
= {2 Ecu_airConditioner
i [ CANParts
i 7 111std_AC Load |
B Ssimulated Measure / Calibrate..
& [ ECU_Dashboard Add To Datalogger
i ¢ E0u_Engine Show All HW Ports
@ [ ECU_Main
& [ Node_0 Calibration / Parameters b

BC-] AverageCycleTimeOfMes
@+ BusQuistCycleTime
= BusQuietNumberOfActiv|  Open CAN Message Instrument
WC-] ByteArrayOfMessaged o 3 ,
B C-] ByteArrayOfMessagel

Create Mapping File.

Je nach Messagetyp wird ein entsprechendes Instrument erstellt, das den
Inhalt der gewahlten Message darstellt.

CAN Messages - 111std_AC Load

CAN Message ID  DLC 0 1 2 3 4 5 6 7

ST S e e e I
Signals Hex Phys Phys Unit
AC Coolant | 0 | 0 |
ACload | [] | 0 | |
s [ o [ o ] |

Abb. 3-17 Message-GUI fir eine Receive-Message

Bei einer Receive-Message haben Sie keine Mdglichkeit, Signale zu editieren -
die Message und deren Signale werden lediglich dargestellt.
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Bei einer Send-Message kdnnen entweder der Hex-Wert oder der physikalische
Wert eines Signals (der jeweils andere Wert ist dann nicht mehr editierbar) im

Bedienfenster gedandert werden. Dazu muss lediglich die Option ,Model" deakti-
viert werden. Mit Apply wird diese Anderung giltig.

CANMessage ID DLIC 0 1 2 3 4 5 & 7
Motor |777] -~ |wjojojofoo|-]-]-]

Signals Hex Phys Phys Unit Model
Counter | [} | 0 | | |
[ o [ o 1 | |

CycleTime [ms]: 0

[No Trigger|
Abb. 3-18 Message-GUI fir eine Send-Message

Transmit Once bewirkt ein einmaliges Senden der Message auf dem CAN-Bus
(siehe “Single Shot” auf Seite 131).

Unter ,Cycle Time [ms]” kénnen Sie die gewiinschte Zykluszeit fiir die Send-
Message angeben.

“ INFO

Wenn Sie das Signal ,CycleTime" aus dem Modell verwenden, beachten Sie
bitte die Einheit dieses Parameters (Sekunden).

Aktivierung und Deaktivierung von Send-Messages

Wenn die Flache ,Trigger” griin hinterlegt ist, so bedeutet dies, dass das Signal
,inTrigger’, das bei jeder Send-Message zu finden ist, den logischen Wert ,true”
besitzt. Dieses Signal stammt nicht aus der CANdb-Datei, sondern wird von
LABCAR-OPERATOR hinzugefiigt - es dient ganz allgemein der Steuerung von
Send-Messages aus dem Modell heraus.

Im Message-GUI selbst kann dariber hinaus noch insofern auf die Send-Mes-

sage Einfluss genommen werden, als dass selbst eine durch das Signal ,inTrig-
ger" freigegebene Send-Message durch Auswahl der Option ,disable” deaktivert
werden kann. Genauer gesprochen wird auf das Signal ,inTrigger” und auf die

Option ,disable” eine logische Und-Operation angewandt: Nur wenn ,Disable =

falsch” (entspricht ,Enable = wahr") und , Trigger = wahr" sind, wird die Message
gesendet.

Single Shot

Wenn das Ergebnis dieser Und-Operation ,falsch” lautet, wird diese Message
nicht Timer-gesteuert gesendet. Dann wird die Schaltfléche Transmit Once
aktiv, die ein einmaliges Senden der Message bewirkt.

Alternativ steht fir jede Send-Message (wie ,inTrigger”) auch ein Signal
,SingleShot” zur Verfligung - ein Ubergang 0 — 1 bei diesem Signal 16st ein ein-
maliges Senden einer Message aus.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 131



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

3.6.4 Der CAN-Monitor
Zur Beobachtung des Verkehrs auf dem CAN-Bus steht in LABCAR-OPERATOR
ein Instrument namens ,CAN Bus Monitor" zur Verfligung.

Group
@) Standard View (©) Exdended View  Update Time Span [sec]: |1 o NewCANModule =
Name Message ID (hex) Time Cycle Time Data Bytes (hex) Details

= g Bus_o
= A ECU_AirConditioner
2 AC_Load 111 0.000000 0.000000 [ [Open GUL
2 ECU_Dashboard
& 4 ECU_Engine

& Motor 7 116.040000 0.005000 00 0000 00 00 [Open GUL
A ECU_Main

s Node_0

s Unknovn Receive Frame

Abb. 3-19 Das Instrument ,CAN Bus Monitor”
Neben dem Namen der CAN-Message, der in einer Hierarchie ,Bus/Node" dar-
gestellt wird, enthalt das Fenster folgen Spalten:
Message ID (hex)
Die ID der Message
+ Time
Der Zeitstempel der Message (Zeit seit Start der Simulation)
Cycle Time
Die Zykluszeit der Message
- Data Bytes (hex)
Die Daten-Bytes der Message
Details

Wenn die Message innerhalb des Projektes bekannt ist, konnen Sie in
dieser Spalte mit Open GUI ein Message GUI (siehe Abb. 3-17
auf Seite 130 und Abb. 3-18 auf Seite 131) 6ffnen.

Weitere Informationen werden angezeigt, wenn Sie statt ,Standard View" die
Option ,Extended View" (oben im Fenster) wahlen:
Message Count
Zahl der Ubertragenen Messages
+ Mean Cycle Time
Die durchschnittliche Zykluszeit
Min. Cycle Time
Die minimale Zykluszeit
+ Max. Cycle Time
Die maximale Zykluszeit
Die aufgeflihrten Send-Messages sind alle die, die im CAN-Editor vereinbart

wurden. In den beiden Spalten rechts davon taucht ein Eintrag erst dann auf,
wenn die Message erstmals gesendet wurde.
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Als Receive-Messages werden alle aufgefihrt, die auf dem entsprechenden
Controller tatsachlich empfangen wurden. Falls so eine Message auch im CAN-
Editor als Receive-Message vereinbart wurde, ist ihr Name bekannt — ansons-
ten wird ,n/a" angegeben.

Die Zeitspanne, nach der die dargestellte Information jeweils aktualisiert wird,
|&sst sich unter ,Update Time Span [sec]” festlegen.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 133



ETAS

3.7

Arbeiten mit LABCAR-IP

LIN-Module (Network Integration LIN)

LABCAR-NIL (Network Integration LIN) ist ein Add-On zu LABCAR-OPERATOR.
Es ermdglicht das Testen von Steuergeratefunktionen, die LIN'-Kommunika-
tion nach LIN 2.0 und LIN 2.1/LIN 2.2 beinhalten.

Die Spezifikation der LIN-Bus-Kommunikation kann aus einer oder mehreren
LDFZDateien eingelesen werden und zusétzlich manuell angepasst und erwei-
tert werden. Der Anwender definiert die zu lesenden und schreibenden LIN-
Frames und LABCAR-NIL erstellt automatisch Code. Zu diesem kann benutzer-
definierter Code hinzugefiigt werden.

Die Signale der ausgewahlten Frames sind im Connection Manager verfligbar
und konnen dort mit Modelleingangen (Receive Frames) und Modellausgéngen
(Send Frames) verbunden werden.

Hardwareanforderungen

Arbeiten mit LABCAR-NIL setzt das Vorhandensein eines Real-Time PC mit
einer aktuellen Version von ETAS RTPC und (mindestens) einem LIN-Board des
Typs ,iPC-I XC16/PCI" (nur LIN 2.0), ,CAN-IB200/PCle" oder ,CAN-IB600/PCle"
(LIN 2.0 und LIN 2.1/LIN 2.2) oder "CAN-1B640/PCle" (LIN 2.0 und LIN 2.1/

LIN 2.2) der Firma IXXAT voraus. Eine Einbindung des LIN-Boards in LABCAR-
RTC (Real-Time Execution Connector) ist nicht erforderlich.

In LABCAR-IP konfigurieren Sie einen LIN-Bus mit einem LIN-Modul, das die Inf-
rastruktur flr die Simulation des kompletten LIN-Busses enthalt.

Jedes LIN-Modul unterstiitzt bis zu 16 LIN-Boards mit jeweils einem (iPC-I
XC16/PCl) LIN-Controller oder acht LIN-Boards mit jeweils zwei (CAN-IB600/
PCle) oder vier (CAN-1B640/PCle) bzw. vier (CAN-IB200/PCle) LIN-Controllern.
Dabei werden in der Codegenerierung sowohl LIN-Master als auch LIN-Slave-
Knoten unterstatzt.

Alternativ kdnnen Sie aber auch nur einen Controller pro LIN-Modul zuordnen
und den LIN-Bus zusammen mit den real vorhandenen LIN-Controllern aus
mehreren verschiedenen LIN-Modulen aufbauen.

Die LIN-Boards benétigen eine externe Spannungsversorgung tber den
Anschluss des LIN-Controllers.

1. Local Interconnect Network
2. LIN Description File
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3.7.1 Erstellen eines LIN-Moduls

Verwenden Sie den Modul-Wizard, um ein neues LIN-Modul zu erstellen..

LIN-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.

3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer - x
-0 Targes Project Title
Xl ATrc z
B Hardua Add Medule [

Edit 05Configuration

. Im ,Add Module Wizard", wahlen Sie Add LIN Module.

. Klicken Sie Next.

Geben Sie einen Namen flr das Modul ein.

. Wahlen Sie die Protokollversion.

. Klicken Sie Finish.

Im ,Project Explorer” wird das neue Modul hinzugefiigt.

® N o o

v

3.7.2 Der LIN-Editor
Der LIN-Editor wird durch Doppelklick auf das LIN-Modul im Project Explorer

geoffnet.
(1 LABCAR TP V5.20 - (LN Mot5] =)
File View Project Tools 2
© 8 PS8 6 0
PociEa [T =
© () Tagets s
=-¢l RTPC
B Hardhare
2 un_wors LIN_MO15
2
Foee
NetworkNams
Neme
LDF Container X
E I ioF
Byte Layout X
mBcAR [ | 7 Tutoal_Project 52..| (s Connection Manager| @ 05 Configuation | <> FLWizad  [15)  LIN_MOIS
Toe Mo
[43 173133 [LIN] Code generation completed
Hessages
ety Recommendation: Buid Prject m

Abb. 3-20 Der LIN-Editor
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Der LIN-Editor besteht aus
der Darstellung des LIN-Netzwerkes (siehe Seite 136),
+ der Darstellung der LDF-Container (siehe Seite 136),
+ dem Fenster ,Properties” (siehe Seite 137)
und
einer Anzeige fir das Byte-Layout von Frames (siehe Seite 138).

Darstellung des LIN-Netzwerkes
In dieser Ansicht wird das Netzwerk mit den untergeordneten Elementen hier-
archisch angezeigt.

[EE]
= @, Bus
= 4k Nodel
= I cem
%9 02_VL1_LSM_Frm1
55 VL1_CEM_Frm1
[#]58 60_MasterReq
BlELsm
55 00_NewFrame
=116 ScheduleTable_MyScheduled
[51 00_FRAME (0.0155, VL1_CEM_Frm1)
[=1 01_FRAME (0.015s, VL1_LSM_Frm1)

Abb. 3-21 Das LIN-Netzwerk
Informationen zum Aufbau des Netzwerkes finden Sie im Abschnitt “Bearbei-

ten des LIN-Netzwerks” auf Seite 138, zu dessen einzelnen Bestandteilen in
“Die Bestandteile eines LIN-Netzwerkes” auf Seite 141.

Darstellung der LDF-Container
In dieser werden die Inhalte eines oder mehrerer importierter LDF-Dateien
angezeigt.
LDF-Container anzeigen
Wenn im LIN-Editor die LDF-Container nicht automatisch angezeigt werden,
gehen Sie wie folgt vor:

1. Rechtsklicken Sie den LIN-Netzwerkknoten.

2. Wahlen Sie aus dem KontextmenU LDF Container.

Add Bus Element.. Ins
Import. Ctrl~I

Export. Ctrl+E

Properties.. Cerl=P

LDF Container Cirl=L

> Der Bereich fir die LDF-Container wird angezeigt.

Eine LDF-Datei importieren

LDF-Dateien kdnnen tber das Kontextmenii des LDF-Containers importiert
werden - die Elemente innerhalb des LDF-Containers sind jedoch nur lesbar.
Achten Sie darauf, dass Sie die zu einem LIN-Modul passende LDF-Datei in der
richtigen Protokollversion importieren.
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1. Rechtsklicken Sie den Container und wahlen Sie Import LDF.

LDF Container X
i OyoF i

Import LDF...  Ctri=I

Properties...  Cirl«P

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.

2. Wahlen Sie die zu importierende Datei.
Die Datei wird importiert und deren Inhalte unterhalb des LDF-
Containers angezeigt.
Dabei wird ein LDF-Container angelegt, der nach der importier-
ten LDF-Datei benannt wird.

3. Wiederholen Sie den letzten Schritt beliebig oft.

4. Bereits importierte LDF-Dateien kdnnen tber das Kontext-
meni Remove wieder entfernt werden.

Darstellung von Eigenschaften (,Properties)

Durch Markieren der Elemente in den Baumansichten werden die Eigenschaf-
ten des markierten Elements im Fenster ,Properties” sichtbar gemacht. Diejeni-
gen Eigenschaften, die editierbar sind, kdnnen dann direkt im
Eigenschaftenfenster bearbeitet werden.

Properties anzeigen
Wenn die Eigenschaften nicht automatisch angezeigt werden, gehen Sie wie

folgt vor:
1. Rechtsklicken Sie das Element, dessen Eigenschaften Sie
anzeigen wollen.
2. Wahlen Sie aus dem Kontextmeni Properties.
= kg um Properties )
= . Bus =) 4
& 4k Nodel /‘l ‘
& B cem G Frame
m [V]39 02_VL1_L: :'ame'd \sz1 LSM_Fm1
il [V] g9 VL1_CEM_| llERtE r E.?:ﬁed Tue
il [V] 5 60_Master Add Signal, Ins SizeBytes 2
BRFLsm Direction RX
53 00_NewFr: FrameType UNCONDITIONAL
& g stheduleTable_MySche Copy Crl+C ChecksumMode ENHANCED
<] 00_FRAME (0.0155; Publisher LSM . |
151 01_FRAME (0,015 Ell}uroe mported from ‘example 1df
S B Messageld 0
Byte Layout.. q El User Code
UserCodeElectrical False
Properties. Cirl=P UserCodeRequest False
Name
Name of Frame
a i »

> Die Eigenschaften des ausgewahlten Elementes werden im
Fenster ,Properties” angezeigt.

Nahere Informationen zum Bearbeiten von Eigenschaften finden Sie im
Abschnitt “Bearbeiten von Eigenschaften” auf Seite 139.
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Darstellung des Byte-Layouts von Frames
In diesem Bereich wird der Inhalt eines in der Netzwerkansicht ausgewahlten
Frames dargestellt.

Byte-Layout anzeigen
Um das Byte-Layout eines Frames anzuzeigen, gehen Sie wie folgt vor:

1. Rechtsklicken Sie den entsprechenden Frame, dessen Layout
Sie anzeigen wollen.

2. Wahlen Sie aus dem KontextmenU Byte Layout.

> Das Byte-Layout des Frames wird angezeigt.
EIER
= @, Bus
= 2 Nodet
El=qs:]

= [¥]F= 02_VL1_L5M_Fry

~ ntemalLights| ¥ Enable

=] Newsignal Add Signal...

5 VLL_CEM_Frm1 ns Byte Layout 5
55 60_Masterreq ByteBit] 7 [ 6 |5 | 432[ 1]0
=& M Copy Ctrl+C o 7 6 5 4 3 2 1 0
52 00_NewFrame 1 1514 |13 [12|1n|w|s |8
= i scheduleTable_MySchedule1,
[=] 00_FRAME (0.0155, VL1 s el

[<] 01_FRAME (0.0155, VL1
Byte Layout.

Properties..  Ctrl=P

3.7.3 Bearbeiten des LIN-Netzwerks
Die Bearbeitung des LIN-Netzwerkes erfolgt ausschlieBlich tiber das Kontext-
menl des jeweiligen Elementes. Welche Elemente ein solches Netzwerk ent-
halt, ist im Abschnitt “Die Bestandteile eines LIN-Netzwerkes” auf Seite 141
beschrieben.

“ INFO

Die Eigenschaften von Elementen des LDF-Container kdnnen nicht bearbeitet
werden, jedoch kann ein Element des LDF-Container dazu verwendet werden,
durch Kopieren oder Verschieben ein entsprechendes Element neu im LIN-
Netzwerk anzulegen.

Zum Bearbeiten des Netzwerkes gibt es eine Reihe von Eintrdgen im Kontext-
menU der jeweiligen Elemente, von denen einige auch auf eine Mehrfachaus-
wahl (von gleichartigen Elementen) angewandt werden kénnen.

Elemente hinzufiigen
1. Markieren Sie das Uibergeordnete Element und wahlen Sie im
Kontextmeni Add (Element).

“ INFO

Namen von Parts, Frames und Signalen dirfen nur Zeichen
enthalten, die fiir ANSI-C Identifier erlaubt sind.
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Elemente entfernen
1. Markieren Sie das Element und wahlen Sie im Kontextmen(
Remove.

Elemente kopieren
1. Markieren Sie das Quellelement und wahlen Sie im Kontext-
menu Copy.
2. Markieren Sie das Uibergeordnete Zielelement und wéhlen Sie
im KontextmenU Paste.

Eigenschaften von Elementen kopieren
1. Markieren Sie das Quellelement und wahlen Sie im Kontext-
menu Copy.

2. Markieren Sie das gewlinschte Zielelement und wahlen Sie im
KontextmenuU Paste.

Elemente verschieben
1. Markieren Sie das Quellelement.
2. Ziehen Sie das markierte Quellelement mit dem Mauszeiger in
das Ubergeordnete Zielelement und lassen Sie den Mauszei-
gerlos.

“ INFO

Nicht immer sind alle oben beschriebenen Aktionen erlaubt — in diesen Fallen
ist der entsprechende Eintrag des Kontextmenis entweder deaktiviert oder
nicht vorhanden.

Bearbeiten von Eigenschaften

Die Eigenschaften eines Elementes des LIN-Netzwerkes konnen im Feld ,Pro-
perties" bearbeitet werden. Einige Eigenschaften einiger Elemente (wie z.B. die
PID eines LIN-Frames) konnen nicht bearbeitet werden, da sie automatisch
berechnet werden. Diese Eigenschaften werden im Fenster ,Properties” ausge-
graut dargestellt. Die Eigenschaften der Elemente des LDF-Container kdnnen
ebenfalls nicht bearbeitet werden.

Eigenschaftenfenster anzeigen

1. Markieren Sie ein Element und wahlen Sie im Kontextmen
Properties.

> Das Feld ,Properties” wird im LIN-Editor angezeigt.

Eigenschaften mehrerer Elemente bearbeiten

Werden mehrere Elementen des gleichen Typs im Netzwerk markiert, werden
diejenigen Eigenschaften angezeigt, die allen gewahlten Elementen gemein-
sam sind.

1. Offnen Sie die Anzeige von ,Properties”.
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2. Wahlen Sie die gewlnschten Elemente mit der Maus bei
gleichzeitig gedrickter STRG-Taste.

“ INFO

Wird beim Bearbeiten mehrerer Elemente eine Eigenschaft geéndert, die das
Element innerhalb seines (bergeordneten Elements identifiziert (z.B. ein
Signalname innerhalb eines Frames), kann dies zu Fehlermeldungen fiihren,
falls die Eigenschaft eines weiteren Elementes des gleichen iibergeordneten
Elements ebenfalls diesen gleichen Wert erhélt.

Validierung

Vor dem Speichern des LIN-Moduls wird eine Validierung des LIN-Netzwerks
durchgefihrt. Dabei werden u.a. die fiir die Codegenerierung relevanten
Aspekte der LIN-Spezifikation geprift. Fehlermeldungen werden im Logfenster
ausgegeben.

“ INFO

Werden die Fehlermeldungen nicht beachtet, kann dies wahrend des Build-
Vorgangs des Projektes zu Kompilerfehlern oder zu unerwiinschtem Lauf-
zeitverhalten fhren.

Module

Innerhalb eines LABCAR-OPERATOR-Projektes kénnen mehrere LIN-Module
angelegt werden. Diese Module kénnen unabhangig voneinander konfiguriert
werden, wobei jedoch ein LIN-Board nur in jeweils einem Modul verwendet wer-
den kann.

Netzwerke

Innerhalb eines LABCAR-OPERATOR LIN-Moduls entspricht der Wurzelknoten
in der Baumansicht einem LIN-Netzwerk — unterhalb eines Netzwerkes werden
Bus-Elemente angeordnet. LIN-Netzwerke kdnnen exportiert und importiert
werden.

Die Hardwaretopologie eines Moduls wird in der Datei LI NConf i gur a-
tion. xm abgelegt. In dieser Datei wird auf die Konfigurationsdateien der in
der Netzwerktopologie enthaltenen Parts (*. | | p) und Schedule Tables

(*. I sc) verwiesen. Samtliche Dateien werden innerhalb des Verzeichnisses
des Moduls abgelegt.

Netzwerk exportieren
1. Rechtsklicken Sie das LIN-Netzwerk und wahlen Sie Export.

EEE i
Add Bus Element... Ins

= 5 Bus
= s NewNode

= [ variant

o g Eort. s Ctrl+E

Import... Ctrl+I

B Properties.. Ctrl+p
= [ variant,
= [  LDF Container CtrisL

i~ CSDO7
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2. Wahlen Sie einen vorhandenen Ordner oder erstellen Sie einen
neuen und klicken Sie OK.

> Die Dateien werden in einem Verzeichnis mit dem Namen des
LIN-Moduls erstellt.

4l LCO_Projects 4 Name Type Date modified Size
> )i E.Machine §
|| Bus_MewNode_Variant.lip LLP File 4/22/20136:13 PM 3KB
4 || Module Dats ) i
] Bus NewNode Variant 1llp  LLP File 4/22/20136:43 PM 3KB
Brake_System o .
A [ UN_MO15.Imd LMD File 4/22/2013 5:31 PM 3KB
|| UNCode.c CFile 4722/2013 531 PM 10KB
11935 || UNCodeh H File 4/22/2013 531 PM 43KB
LIN_MO15 . P .
[ LINConfigurationaxml XML Document  4/22/2013 6:13 PM 3KB

Simulink_IdleController
> L SimulinkModels
> XCP

Netzwerk importieren
1. Rechtsklicken Sie das LIN-Netzwerk und wahlen Sie Import.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.
2. Wahlen Sie die Datei LI NConf i gur ati on. xm .

“ INFO

Dateien, die benutzerdefinierten C-Code (*.c und *.h) enthalten (siehe auch
“Benutzerdefinierter C-Code” auf Seite 157), werden nicht exportiert und
importiert. Diese mussen bei Bedarf manuell Gbertragen werden.

3.7.4 Die Bestandteile eines LIN-Netzwerkes
Im Folgenden finden Sie eine Beschreibung der Bestandteile des LIN-Netzwer-
kes in LABCAR-IP.

Im Einzelnen sind dies:

“LIN-Netzwerk” auf Seite 142
“Bus” auf Seite 142

+ “Nodes” auf Seite 144

+ “Schedule Tables” auf Seite 145

+ “Commands” auf Seite 145
“Parts” auf Seite 146
“Frames” auf Seite 148
“Signale” auf Seite 153

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 141



ETAS

LIN-Netzwerk

Arbeiten mit LABCAR-IP

Die globalen Eigenschaften des LIN-Netzwerks werden bei dessen Auswahlim

Fenster ,Properties” angezeigt.

= B LIN
& g Bus
(= 4 NewNode
= ) variant
= )58 00_NewFrame
[~ Newsignal
1= [ variant_1
= [ 00_newFrame
i~ CSD07

Network
NetworkName

Editierbarer Name des LIN-Netzwerks

+ NetworkKey

LIN_MD15
LIN

20

True
False

Eindeutige Kennung des Netzwerkes (wird automatisch generiert)

LIN Specification
LIN 2.0 oder LIN 2.1/2.2
+  IsHardwareNetwork

Gibt an, ob es sich um ein reales Netzwerk mit konfigurierter Hardware
handelt oder um ein Netzwerk in einer LDF-Datei.

Ignore Min/Max

Ignoriert die Min/Max-Beschrankungen von Signalwerten. Ist diese
Option gesetzt, werden die physikalischen Signalwerte nicht durch die
Min/Max-Einschrankung in den Signaleigenschaften limitiert (bevor
diese in die elektrischen Signalwerte umgewandelt werden).

Bus

Properties
D2
B Base Rate

BescRateMode
Base Rate Manual Value fs]

omatic Value [s]

BoardType
Boardld

El Controller
Controllerld
BaudRate
WMode

El Diagnostics
DiagnosticMode
DebugMonitor

Base Rate

AUTOMATIC
01

DOGT_IB200_LIN
0

L]
19200
MASTER

True
True

Die Eigenschaft ,BaseRate" definiert die Rate, mit der die Kommunikation zwi-
schen dem LABCAR-OPERATOR-Projekt und dem ausgewahlten Controller des

LIN-Moduls erfolgt.
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Der aktuelle Wert von BaseRate wird im Fenster ,Properties” des Controllers
angezeigt — er wird aus folgenden Eigenschaften des Controllers bestimmt:
BaseRateMode

,BaseRateMode" gibt an, wie ,Base Rate" bestimmt werden soll. ,Base
Rate” kann

- manuell (,MANUAL")
oder
- automatisch (,LAUTOMATIC")

berechnet werden. Bei automatischer Berechnung kann auch eine zwei-
bzw. vierfache Ubertaktung (,AUTOMATIC2x" / ,AUTOMATIC4x")
gewahlt werden.

Base Rate Manual Value [s]

,Base Rate Manual Value" ist die durch den Anwender manuell eingege-
bene gewiinschte Rate.

+ Base Rate [s]
Die Base Rate
Base Rate Automatic Value [s]

,Base Rate Automatic Value" wird aus dem gréBten gemeinsamen Teiler
aller Werte der Eigenschaft ,Delay” aller Commands sowie aller Werte
der Eigenschaft ,Base Rate" aller Parts unterhalb des gewahlten Control-
lers berechnet. Die Eigenschaft ,Base Rate" eines Parts wird aus dem
Parameter ,Master Time Base" aus den importierten LDF-Dateien defi-
niert. Diese Eigenschaft eines Parts kann auch nachtraglich geéndert
werden.

Board
+ BoardType

Typ des verwendeten Boards (,iPC-I XC16/PCI", ,CAN-IB200/PCle",
,CAN-IB600/PCle" oder ,CAN-IB640/PCle").

BoardID
Eindeutiger Identifier des Boards innerhalb des Netzwerks

Controller
+ ControllerlD

Eindeutiger Identifier des Controllers auf einem Board

“ INFO

Beim CAN-IB200 entspricht Modul-Steckplatz1 (Kanal 1) dem
Controller 1 und Modul-Steckplatz 2 (Kanal 2) dem Controller 0!

+ BaudRate
Die Ubertragungsrate des Controllers
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Mode
,MASTER" oder ,SLAVE".

“ INFO

Innerhalb eines LIN-Moduls darf es nur einen Controller im Modus
,MASTER" geben!

Diagnostics
Zur Unterstltzung der Ausfiihrung von Diagnoseaufgaben stehen folgende
Eigenschaften zur Verfligung:

-+ DiagnosticMode

Ist diese Eigenschaft aktiviert (Eigenschaft ,DiagnosticMode" = TRUE),
werden boolesche Kalibriervariablen erzeugt, die es zur Laufzeit des
Experimentes erlauben, die Kommunikation auf Nicht-Diagnostic
Frames zu unterbinden (Kalibriervariable = TRUE) oder zuzulassen
(Kalibriervariable = FALSE).

DebugMonitor

Ist diese Eigenschaft aktiviert, werden Messvariablen erzeugt, welche es
zur Laufzeit des Experimentes erlauben, die Kommunikation zwischen
dem Modul und den vorhandenen Controllern zu beobachten.

Fir gesendete oder empfangene Frames (Master und Slave) sowie fiir
gesendete Frame-Header von angeforderten Frames (nur Master) wer-
den entsprechende Messvariablen angelegt. Diese zeigen den vollstan-
digen Inhalt aller zuletzt ibertragenen Bytes.

“ INFO

Da die Kommunikation zwischen Modul und Controller mit einer hoheren
Rate erfolgt als mit der eingestellten Base Rate (pro Zyklus werden die Daten
mehrerer Frames ausgetauscht), sind diese Messparameter nicht dazu
geeignet, verlustfrei die Kommunikation aufzuzeichnen.

Nodes
= b Properties x
= 7 Bus G A
e
Base Rate [s] 01
B Node
Source
Base Rate
Fir einen Part steht folgende Eigenschaft zur Konfiguration des Zeitverhaltens
zur Verflgung:
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Base Rate [|
Die Base Rate eines Parts wird Uber den Parameter ,Master Time Base"
aus den importierten LDF-Dateien festgelegt.

Diese Eigenschaft eines Parts kann auch nachtréglich gedndert werden.
Aus der Base Rate wird die Eigenschaft ,BaseRateAutomaticValue"
(siehe “Base Rate Automatic Value [s]" auf Seite 143) eines Controllers
berechnet.

Node
Source

Quelle des Knotens (nach Import)

Schedule Tables

Eine Schedule Table wird einem tibergeordneten Controller (im Master-Modus)
zugeordnet. Unter einer Schedule Table werden Commands (siehe “Com-
mands” auf Seite 145) angeordnet. Die Inhalte einer Schedule Table werden
innerhalb des Moduls in Dateien mit der Dateierweiterung . | sc abgelegt.

Innerhalb des Netzwerkes besitzen Schedule Tables einen eindeutigen Namen.
Ist bereits eine Schedule Table mit einem gegebenen Namen vorhanden, wird
der Name der hinzuzufiigenden Schedule Table mit einem durchgehenden
Zahler als Suffix erweitert.

Startup-Verhalten &ndern

1. Markieren Sie die Schedule Table und aktivieren oder deakti-
vieren Sie im Kontextmenu Use as Startup.

“ INFO

Innerhalb eines Controllers kann nur eine Schedule Table als ,Startup” mar-
kiert werden. Wird eine andere Schedule Table als ,Startup” markiert, wird die
vorherige Markierung entfernt.

Commands

Ein Command wird einer ibergeordneten Schedule Table zugeordnet. Com-
mands werden innerhalb einer Schedule Table anhand einer eindeutigen Posi-
tion identifiziert. Die Commands werden in der Reihenfolge ihrer Positionen
abgearbeitet.

Position d@ndern
1. Markieren Sie das gewlinschte Command und wahlen Sie im
Kontextmeni Move Up oder Move Down.
“ INFO

Die Position eines Commands kann auch tber das Eigenschaftsfenster ange-
passt werden. Andert sich die Position eines Commands, werden u.U. die
Positionen anderer Commands automatisch angepasst. Die Eigenschaft
,Position” eines Commands ist fur jedes Command einer Schedule Table ein-
deutig.
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Benutzerdefiniertes Command anlegen
Neben der Mdoglichkeit, ein Command aus einer LDF-Datei zu importieren, kon-
nen auch benutzerdefinierte Commands angelegt werden.

1. Markieren Sie die tibergeordnete Schedule Table und wahlen
Sie im Kontextmenl Add Command.
R
= e, Bus

= ¢ Nodel

[F1%2 02_VL1_L5M_Frmi
%5 VL1_CEM_Frm1
5% 60_MasterReq Add Command ==

3LsM

% 00_NewFrame Type
— 1
T T N ﬁ D ™ &
I1 01_FRAME (0. — - Position 2 =
J Use as Startup Ctrl=U
Remove Del
Properties... Carl+P

“ INFO

Beim Anlegen eines benutzerdefinierten Commands missen zunachst nur
die allgemein notwendigen Parameter ,Delay” und ,Position” angegeben wer-
den. Im Anschluss kénnen die fiir den Typ des Commands spezifischen Para-
meter Im Feld ,Properties” angepasst werden.

Parts

Ein Part wird einem Knoten zugeordnet, unter einem Part werden Frames ange-
ordnet. Parts kdnnen exportiert und importiert werden. Die Inhalte eines Parts

werden innerhalb des Moduls in Dateien mit der Dateierweiterung . | | p abge-
legt.

Parts besitzen innerhalb des gesamten Netzwerkes einen eindeutigen Namen.

Existiert bereits ein Part mit einem gegebenen Namen, wird der Name des hin-
zuzufiigenden Parts mit einer fortlaufenden Zahl erweitert.

Priorisierung, Aktivierung und Deaktivierung von Parts

Parts dienen der Modellierung von Varianten eines Netzwerkknotens. Dazu
konnen von einem Part Kopien angelegt werden einschliellich aller unter dem
Part definierten Frames und Signale.
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Uber die Eigenschaft ,Enabled” kdnnen Parts aktiviert oder deaktiviert werden.
Mit der Eigenschaft,Priority” kann die Abarbeitung der Frames und Signale die-
ses Parts gesteuert werden: Parts mit hoherer Prioritat Uberschreiben in jedem
Zyklus der Simulation die Ein- und Ausgaben der Parts mit niederer Prioritat.

= B LIV Properties

= ¢ Bus B4} |
a

= 4k Nodel

B G cem

Part

irstCycle True
ConfiguredNAD
Supplierld 0
[ 60_MasterReq Functionld 0
& Eq LM Wariantld 0
& 1] ScheduleTable_MySchedulel AutomaticDiagnosticRequests  True
B Part
Name CEM
Source
Pricrity 0
Enabled True

B 02_VL1_LSM_Frm1
WL1_CEM_Frm1

Name

Der Name des Parts

Source

Quelle des Parts (nach Import)

Priority

Mit dieser Eigenschaft kann die Prioritét des Parts angegeben werden.

Die Prioritat muss einen eindeutigen Wert haben — die Ausflihrung der
Parts erfolgt entsprechend ihrer Prioritat.

Enabled
Jeder Part kann (unabhangig von den anderen Parts) zur Laufzeit des
Experiments aktiviert und deaktiviert werden. Ist ein Part deaktiviert, wird

die komplette Kommunikation aller Frames unterhalb des gewahlten
Parts unterbunden.

“ INFO

Mit den Eigenschaften ,Enabled” und ,Priority” ist ein Variantenhandling wah-
rend der Laufzeit des Experiments moglich.

Diagnostics
Zur Unterstltzung der Ausfiihrung von Diagnoseaufgaben stehen folgende
Eigenschaften zur Verfligung:

EnforceSendAtFirstCycle

Zur Optimierung der Performanz wird der Code so generiert, dass die
Daten eines zu sendenden Frames nur dann in den Ubertragungspuffer
des Controllers geschrieben werden, wenn sich seit der letzten Ubertra-
gung mindestens ein Signal des Frames gedndert hat.

Im ersten Zyklus der Simulation wird der Frame mit den konfigurierten
Startwerten der Signale in den Ubertragungspuffer geschrieben. Ist die
Eigenschaft ,EnforceSendAtFirstCycle” deaktiviert (,FALSE"), wird diese
Initialisierung des Ubertragungspuffers unterbunden. Damit kann simu-
liert werden, dass ein Part zu Beginn der Simulation noch nicht an der
Netzwerkkommunikation teilnimmt.
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ConfiguredNAD
Supplierld
Functionld
Variantld

Diese Eigenschaften identifizieren den durch den Part formulierten
Knoten im Netzwerk. Dies ist zur automatisierten Behandlung der Com-
mands ASSI GN_NADund LI N PRODUCT ACTI VATI ONnotwendig.
AutomaticDiagnosticRequest

Mit dieser Eigenschaft kann die Codegenerierung zur automatischen
Behandlung der Commands ASSI GN_NADund LI N PRODUCT ACTI -
VATI ON gemal LIN-Spezifikation fir diesen Part aktiviert werden. Die
automatische Behandlung dieser Commands erfolgt nur auf Controller
im Slave-Modus.

“ INFO

Ist diese Eigenschaft aktiviert, wird fiir diesen Part eine Messvariable
angelegt, die den aktuellen Wert der Netzwerkadresse ,Current_NAD"
anzeigt.

Part exportieren

1. Markieren Sie den zu exportierenden Part und wahlen Sie im
Kontextmenu Export Part.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.

2. Wahlen Sie ein Verzeichnis und einen Dateinamen und klicken
Sie OK.

> Der Part wird exportiert.

Part importieren

1. Markieren Sie den libergeordneten Controller und wahlen Sie
im Kontextmenu Import Part.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.
2. Wahlen Sie eine Datei und klicken Sie OK.
> Der Part wird importiert.

Frames

Ein Frame wird einem tbergeordneten Part zugeordnet, unter einem Frame
werden (abhangig vom Typ des Frames) Signale angeordnet.

Fur Frames kann neben dem Eigenschaftenfenster auch das Byte-Layout-
Fenster angezeigt werden. Dieses zeigt die Belegung der Bytes in der Payload
des Frames mit den Signalen.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 148



ETAS

Byte-Layout anzeigen

1. Markieren Sie den Frame und wahlen Sie im Kontextmen

Byte Layout.

Arbeiten mit LABCAR-IP

“ INFO

fehlerhaften Bits in roter Farbe dargestellt.

Treten Fehler im Byte-Layout auf, z.B. durch Uberlappung zweier Signale oder
fehlerhafter Angabe der Lange eines Signals oder des Frames, werden die

Properties

B2} |

2 2 Frame
-

@122 02_vL1_LSM_Frm1 i
VLi_CEM_Frmi Enabled

+%) 60_MasterReq SizeBytes

LsM Direction

@ kg scheduleTable_MySchedulel FrameType
Checksumbode

= s Nodel

Publisher
Source
PID
Messageld

B User Code
UserCodeBlectrical
UserCodeRequest

Name
Name of Frame

Frame
Frameld
ID des Frames
+ Name
Name des Frames
Enabled

UNCONDITIONAL
ENHANCED

LSM

Imported from ‘example Idf* at
65

o

False
False

Frame in Simulation aktiviert (,TRUE") oder (,FALSE")

+  SizeBytes
GroRe des Frames (in Bytes)
Direction

Transportrichtung (TX = senden, RX = empfangen)

+  FrameType
Typ des Frames:
— UNCONDITIONAL
- SPORADIC
— EVENTTRIGGERED
— DIAGNOSTIC
— USERDEFINED

+  ChecksumMode

Modus flr Berechnung der Checksumme

- CLASSIC
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- ENHANCED

Publisher

Editierbarer Name des sendenden Knotens (wird aus LDF entnommen)
Source

Quelle des Elements

PID

Protected Identifier des Frames (berechneter Wert)

Messageld

Optionale Message-ID des Frames zur Verwendung des Commands
ASSIGN_FRAME_ID

E2EProfile

E2E-Schutz des Frames
Magliche Werte "UNDEFINED", "PROFILE_2", "PROFILE_5"

E2EStartBit

Start-Bit der Signalgruppe fir den E2E-Schutz des Frames
Datalds

Data IDs sind erforderlich fiir den E2E-Schutz

User Code
Hier kdnnen Sie festlegen, ob zu dem Frame benutzerdefinierter C-Code hinzu-
gefligt werden soll (siehe “Benutzerdefinierter C-Code” auf Seite 157).

UserCodeElectrical

Dieser Code wird vor dem Senden bzw. nach dem Empfangen eines
Frames aufgerufen und ermaglicht Zugriff auf die Payload des Frames.

UserCodeRequest

Dieser Code wird nach dem Empfangen eines Frame Request aufgeru-
fen.
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Benutzerdefinierten Frame anlegen

Neben der Mdoglichkeit, einen Frame aus einer LDF-Datei, einem Modul oder
einem Part zu importieren, konnen auch benutzerdefinierte Frames angelegt
werden.
1. Markieren Sie den (ibergeordneten Part und wahlen Sie im
Kontextmenl Add Frame.

Add Frame (=3
Hame:
Type: UNCONDITIONAL A
10: 0 %
Checksum: ENHANCED -
Cancel

“ INFO

Innerhalb eines Parts muss die Kombination aus der ID des Frames und des-
sen Name eindeutig sein!

“ INFO

Nicht alle Kombinationen der Parameter eines Frames sind erlaubt!
Beispielsweise ergibt sich aus der Kombination der Eigenschaften
- Type = DIAGNOSTIC,
- der Senderichtung

und
- des Modus des Controllers
zwangslaufig die ID des Frames.
Sind bei bestimmten Kombinationen einzelne Parameter nicht mehr frei
wahlbar oder zumindest nur mit eingeschranktem Wertebereich, werden die
entsprechenden Eingabefelder deaktiviert oder deren Wertebereich entspre-
chend eingeschrénkt. Wirde die Eingabe zu schweren Fehlern in der Konfigu-
ration flhren, kann die Eingabemaske nicht mit OK geschlossen werden.

Aktivierung und Deaktivierung von Frames
Innerhalb eines Parts dirfen mehrere Frames mit gleicher ID definiert sein,
sofern diese jeweils einen unterschiedlichen Namen besitzen. Zur Codegene-
rierung darf jedoch in einem Part nur jeweils ein Frame mit einer gegebenen ID
aktiviert sein. Dazu missen die jeweils anderen Frames aus der Codegenerie-
rung ausgeschlossen werden.
1. Uber Baumansicht des Netzwerks: Aktivieren bzw. Deaktivie-
ren Sie das Kastchen neben dem Framesymbol in der Baum-
ansicht des Netzwerkes.

2. Uber Kontextmenti: Markieren Sie den Frame und aktivieren
bzw. deaktivieren Sie im KontextmenU Enable.
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3. Uber Eigenschaftsfenster: Offnen Sie das Eigenschaftsfenster
und Bearbeiten Sie die Eigenschaft ,Enabled” (,True" oder
,False”).

Einen Frame entfernen
1. Wahlen Sie im Kontextmenu der Frameliste Remove.

> Der Frame wird entfernt.

Frames nach Namen ordnen
Die Frames sind normalerweise nach ihren Frame Identifiern geordnet.

1. Um die Frames nach ihrem Namen zu ordnen, rechtsklicken
Sie den Modulnamen und wéhlen Sie die Option Sort by Frame

Name.
B I EREIT]
S 7 s 5 7 Bus Add Bus Element.. Ins
& 4 Node = & Node Explore... Cirl+R
= B variant = [ variant

Sort By Frame Name ., Ctrl+F

52 01_Frame3 52 03_FrameL v [
»5 02_Frame2 ﬁ [#]58 02_Framez Import... Cirl+1
53 03_Frame1 = 01_Frame3 Epmie Cirl=E

Properties.. Ctrl+P

LDF Container Ctrl+L
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Signale
Ein Signal wird einem tbergeordneten Frame zugeordnet, der Name eines
Signals unterhalb dieses Frames muss dabei eindeutig sein.

Properties x
4l
El Scaling
Data Type UINT
%3 02 VLLLsM_Frm1 .| Default Physical Value o
L I e || Defauht Electrical Value 0x00000000
=~ NewSignal Factor
& [ VL1_CEM_Frm1 Offset
5 60_MasterReq Min
= sm Max
@ i) ScheduleTable_MySchedule Unit
Bl Signal

Name IntemalLightsSwitch

Start Bit 0

Length [Bi] 2

Fublisher

Comment
El User Code

Usercode electrical False

Usercode physical False

weo

Name
Unique Name of Signal within Frame

Scaling
+ Data Type
LUINTY, ,BOOLEAN" oder ,BYTEARRAY"
Default Physical Value
+  Default Electrical Value

Ein Signal eines Frames kann mit einem Defaultwert versehen werden —
wenn das Signal im Connection Manager mit einem anderen Signal ver-
bunden ist, wird dieser Wert ignoriert.

Der Nutzen des Defaultwertes liegt beim Import/Export von LIN-
Modulen, da der Defaultwert dann auch bei der Wiedernutzung des LIN-
Moduls in einem anderen LABCAR-OPERATOR-Projekt zur Verfligung
steht.

Factor, Offset
Ein Faktor a und ein Offset b zur Skalierung des Signals
+ Min, Max

Hier kdnnen Grenzen fir eine Plausibilitatspriifung angegeben werden
(siehe "Min/Max-Werte" auf Seite 119)

Unit
Die physikalische Einheit des Signals

Signal
+ Name
Name des Signals
Start Bit
Erstes Bit des Signals
+ Length [Bit]
Signallénge in Bit
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Publisher
Editierbarer Name des sendenden Knotens (wird aus LDF entnommen)
+ Comment

Ein (optionaler) Kommentar

Benutzerdefiniertes Signal anlegen
1. Markieren Sie einen Frame und wahlen Sie im Kontextmen

Add Signal.
Add Signal ==
Name NewSignal2

0K

g
g

“ INFO

Nicht alle Kombinationen der Parameter eines Signals sind erlaubt!
Beispielsweise ergibt sich aus der Eigenschaft ,Signal Type = BOOLEAN"
zwangslaufig die Lange des Signals.

Sind bei bestimmten Kombinationen einzelne Parameter nicht mehr frei
wahlbar oder zumindest nur mit eingeschranktem Wertebereich, werden die
entsprechenden Eingabefelder deaktiviert oder deren Wertebereich entspre-
chend eingeschrénkt. Wirde die Eingabe zu schweren Fehlern in der Konfigu-
ration flhren kann die Eingabemaske nicht mit OK geschlossen werden.

Associations

Eine ,Association” ist die Verknlpfung eines Unconditional Frame mit einem
Event Triggered Frame oder Sporadic Frame verstanden. Eine Association wird
einem Ubergeordneten Frame zugeordnet.

Die Association wird in der Baumansicht des Netzwerkes als Verkniipfung des
Unconditional Frames unterhalb des zugeordneten Event Triggered Frame
oder Sporadic Frame dargestellt.

= DifferentPark

_»? 12_UnconditionalFrame
= [ matar
® [Z]E5 01_Matar

8 11_UnconditionalFrame
¢ ] 13_EventTriggeredFrame
&4 11 _UnconditionalFrame

E Frame_ 12 not in part

Das obige Beispiel zeigt ein Event Triggered Frame (ID 13) mit zwei Associati-
ons zu den beiden Unconditional Frames ID 11 und ID 12.
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Ein Event Triggered Frame oder Sporadic Frame darf Associations zu mehre-
ren Unconditional Frames besitzen, jedoch darf nur je ein Unconditional Frame
im gleichen Part wie der Event Triggered Frame oder Sporadic Frame sein.
Associations zu Unconditional Frames, welche in einem anderen Part definiert
sind, werden daher ausgegraut dargestellt.
Eine Association erzeugen

1. Ziehen Sie den Unconditional Frame mit dem Mauszeiger auf

einen Event Triggered Frame oder einen Sporadic Frame und
lassen Sie dort den Unconditional Frame los.

Eine Association entfernen
1. Markieren Sie die zu entfernende Association unter dem Uber-
geordneten Event Triggered Frame und wéhlen Sie im Kontext-
menu Remove.

Association bearbeiten
1. Markieren Sie den Ubergeordneten Event Triggered Frame und
wahlen Sie im Kontextmeni Associations.

Das Fenster ,Edit Associations” wird gedffnet.
B

& g Bus
& s Node
=l DifferentPart
5% 12_UnconditionalFrame
& B Motor -
~ 5= 01_Motor Edit Associations =
2 11
.4}

%4 13_Eventiriggered

Use 1D Uncondtional Frame Exemal Event Trggered Frame
[ |01 | Motor
11| UnoondtionalFrame

=]

Enable

Associations...

-

Copy Ctrl+C

R .l
emove b Note: Orly one single association allowed

Byte Layout.

Properties..  Cil-p

2. Wahlen Sie den zum Event Triggered Frame oder Sporadic
Frame zu assoziierenden Unconditional Frame (innerhalb des
gleichen Parts). Dabei kann nur ein einzelner Unconditional
Frame ausgewahlt werden.

“ INFO

Associations von Unconditional Frames des libergeordneten
Parts zu weiteren Event Triggered Frames oder Sporadic
Frames werden ausgegraut dargestellt. Diese Associations
kdnnen nur durch Bearbeiten des jeweils anderen Event Trig-
gered Frames gedndert werden.
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Event Triggered Frames

+ Im Falle einer Association mit einem Event Triggered Frame missen
sowohl der Master als auch die betroffenen Slaves Uber diese Beziehung
Kenntnis besitzen. Daher muss die Association zwischen Event Trigge-
red Frame und Unconditional Frame in jedem betroffenen Part formuliert
werden.

+ Fir Parts unter Controllern im Master-Modus missen die Richtung des
Event Triggered Frames und des Unconditional Frames RX (lesend), fir
Controller im Slave-Modus jeweils TX (sendend) sein.

Sporadic Frames
+ Im Falle einer Association mit einem Sporadic Frame mussen nur der
sendende Part Uber diese Beziehung Kenntnis besitzen.
+  Fr alle Parts, in denen eine solche Beziehung vorkommt, muss die Rich-
tung des Sporadic Frames und des Unconditional Frames TX (sendend)
sein.
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3.7.5 Benutzerdefinierter C-Code
In LABCAR-NIL ist es moglich, zum automatisch erzeugten Code weiteren
benutzerdefinierten Code hinzuzufligen, um die Inhalte von Frames oder Signa-
len zu zu manipulieren oder zu erweitern. Bei Signalen gilt dies sowohl fir die
physikalische Darstellung (skaliert und mit physikalischen Einheiten) als auch
fur die elektrische Darstellung (unskaliert und ohne physikalische Einheit).

Send Frames

Die Payload des Frames kann unmittelbar vor dem Versenden manipu-
liert werden — verwenden Sie dazu die Eigenschaft ,UserCodeElectrical”
des Frames.

+ Receive Frames
Die Payload des Frames kann unmittelbar nach dem Empfang manipu-

liert werden — verwenden Sie dazu die Eigenschaft ,UserCodeElectrical”
des Frames.

Frame Header
Der angeforderte Frame-Header kann unmittelbar vor dem Versenden

manipuliert werden (nur fir Controller im Master-Modus) — verwenden
Sie dazu die Eigenschaft ,UserCodeRequest” des Frames.

+  Send Signals
Das Signal kann unmittelbar nach dem Auslesen des Inports als Wert

vom Typ ,Double” manipuliert werden — verwenden Sie dazu die Eigen-
schaft ,UserCodePhysical” des Signals.

Das Signal kann unmittelbar vor dem Einfligen in die Payload des
Frames als elektrische GroRe (unskaliert und ohne physikalischer Ein-
heit) als Wert vom Typ ,uint64“ manipuliert werden — verwenden Sie
dazu die Eigenschaft ,UserCodeElectrical” des Signals.

+ Receive Signals
Das Signal kann unmittelbar nach der Extraktion aus der Payload des
Frames als elektrische GréRe (unskaliert und ohne physikalischer Ein-

heit) als Wert vom Typ ,uint64" manipuliert werden — verwenden Sie
dazu die Eigenschaft ,UserCodeElectrical” des Signals.

Das Signal kann unmittelbar vor dem Schreiben des Outports des LIN-
Moduls als physikalische GroRe (skaliert und mit physikalischer Einheit)
als Wert vom Typ ,Double” manipuliert werden — verwenden Sie dazu die
Eigenschaft ,UserCodePhysical” des Signals.

Vorgehensweise

Nach dem Speichern der LIN-Konfiguration befindet sich im Modulverzeichnis
die Header-Datei LI NCode. h, welche die Funktionsdeklarationen zum Einbin-
den des Benutzercodes enthalt.

Am Ende der Datei LI NCode. h befindet eine Kommentarzeile

/| Declarations for user code insertion:

Unterhalb dieser Kommentarzeile werden die Funktionsaufrufe des benutzer-
definierten Codes deklariert — diese Funktionen missen im benutzerdefinierten
Codes implementiert werden.
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Benutzerdefinierten Code deklarieren
1. Bearbeiten Sie die Eigenschaften

- ,UserCodePhysical”
- ,UserCodeElectrical"
und
,UserCodeRequest”
der Frames und Signale, zu denen Sie benutzerdefinierten
Code hinzuftigen wollen.

= Eun Properties %
B (5 Bus el
= NewNode "”
= fferentPart 2 Scaling
Data Type UINT
] 2 12_UnconditionalFrame Default Physical Value o
otor Default Electrical Value x00000000

£ 01_Motar Factor 1

(=1 TMot i | Offset 0

2 11_unconditionalFrame Min 0

G 4 13_EventTriggeredFrame Mas 3
faBus_1 Unit
B Signal
Name TMot
Start Bit 0
Length [Bif] 2
Publisher
Comment
B User Code

False [-]

Usercode physical
False

Embed Electrical User Code for Signal

2. Wahlen Sie File — Save, um das Modul zu speichern.

3. Offnen Sie mit einem geeigneten Editor die Datei LI NCode. h
im Modulverzeichnis.

4. Kopieren Sie die Funktionsdeklarationen des benutzer-
definierten Codes in eine Textdatei.

5. Nennen Sie diese Textdatei z.B. User Code. ¢ und legen Sie
diese innerhalb des LIN-Modulverzeichnisses ab.

6. Fugen Sie lhrer C-Datei User Code. c die Zeile
#i ncl ude ‘LI NCode. h"

hinzu, damit die Funktions- und Strukturdeklarationen bekannt
sind.

7. Implementieren Sie den benutzerdefinierten Code in User -
Code. c.

8. Wahlen Sie im Hauptmen( Project — Options.
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9. Wahlen Sie im Optionsfenster die Registerkarte ,Modules”.

LINSlave.lco5 Options

Modules | Events

=

RTPC

IdleContraller
CAModule
Conwersiontodule

- (T

Madule Properties

Link to Extemal Files

Matlab Search Path

Parameterization M-Files

1 Use Links Within Mode!

Files.

10.Wahlen Sie ,LINModules" und klicken Sie Link to External

Das Fenster ,Select External Files for Compilation and Linking”

wird gedffnet.

11.Wéhlen Sie die einzubindende(n) Quelldatei(en).

todule Path

Current Path $(CModuleDi)\LIN_Temp

Select Directon:

Select External Files for Compilation and Linking

D:ALCO_Projects\LIN_Project\T arget_RTPCACModuleshLIN_Temp

Select Additional Include Directories and Source o Object Files

Selected Include Search Paths,

(£l Parent
] LIN_Temp

Select File:

Selected C Source Files and Object Files:

${ChoduleDif\LIN_TemphLINCode.c:

“ INFO

Es konnen nur Dateien ausgewahlt werden, die sich im
Modulverzeichnis befinden.

Die gewahlten Dateien werden im Feld ,Selected C Source

Files and Object Files" angezeigt.

12.Klicken Sie OK.
Diese Dateien werden bei zukiinftigen Codegenerierungen

immer mitkompiliert und mitgelinkt.
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Datentypen und Strukturen
In den Funktionsdeklarationen des benutzerdefinierten Codes zur Manipulation
eines Frames werden folgende Datentypen und Strukturen verwendet:

Konstanten

/* The follow ng constants are used for the "ntype" field in

ixxat _|lin_header_t: */

#defi ne | XXAT_LI N_MTIYPE_DATA 0

#define | XXAT_LI N_MI'YPE_I NFO 1 [// Info nessage type

#def i ne | XXAT_LI N_MI'YPE_ERROR 2 /Il Error nessage type

#def i ne | XXAT_LI N_MI'YPE_WAKEUP 3 /Il Error nessage type

#defi ne | XXAT_LI N_MI'YPE_REQUEST 0x10 // Request id

#define | XXAT_LI N_MI'YPE_EVT_TRI G_DATA 0x11 // Event triggered data
/1 frame (for slave only)

/1 Standard nessage data frame

%
The fol l owing constants are used for the "crcnodel" field in
ixxat_lin_data_t:

*/
#define | XXAT_LI N_CRCMODEL_CLASSI C 0
#define | XXAT_LI N_CRCMODEL_ENHANCED 1

Dateniibertragung Senden und Empfangen
typedef struct {
i xxat _|Iin_header _t hdr;
uni on {
ixxat_lin_|l oad_data_t dat a;
ixxat _lin_|l oad_request_id_t request;
ixxat_lin_load_error_t error;
ixxat_lin_|load_status_t status;
H

} ixxat_lin_data_t;

typedef struct {
unsigned long tine_stanp; // Tine stanp (for receive nmessages)
/1 One tick corresponds to 125 mi crosec
unsi gned char ntype; /1 Message type
unsi gned char ninfo; Il Message info (for receive nessages)
} ixxat_lin_header_t;

Dateniibertragung Empfangen: Fehlerriickgabe
typedef struct {

unsi gned short errorcode; /1 LIN error code (receive only)
} ixxat_lin_load_error_t;

Dateniibertragung Empfangen: Statusriickgabe
typedef struct {

unsi gned short status; /1 LIN status (receive only)
} ixxat_lin_load_status_t;
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Dateniibertragung Empfangen: Requests
typedef struct {

unsigned char id; /1 LIN message | D
unsi gned char crcnodel ; /1 CRC nodel (classic / enhanced)
unsi gned char |ength; /1 Slave buffer data length

} ixxat_lin_load_request_id_t;

Dateniibertragung Senden und Empfangen: Frame Payload
typedef struct {
unsi gned char id; /1 LIN message |D.
/1 For event-triggered frames:
/1 The unconditional franme id.

unsi gned char evt_trig_id; /1 For event-triggered franes:

/1 The event triggered franme id.
unsi gned char crcnodel ; /1 CRC nodel (classic / enhanced)
unsi gned char Iength; /1 Message data |ength

/1 (0 disables this nessage)
union {
unsi gned char data[8]; // LIN data bytes.
/1 Standard byte access.
/1 Some alternative access mechani sims:
unsi gned short uwdata[ 4] ;
unsigned int udwdatal2];
unsi gned | ong | ong ugwdat a;
signed char sdata[8];
signed short swdata[4];
signed int sdwdata[2];
signed long sqwdata;
}

} ixxat_lin_load_data_t;

Das LIN-Modul in ETAS EE
In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zum Arbeiten mit einem LIN-
Modul in der Experimentierumgebung ETAS EE.

Nachdem das Projekt erstellt und auf dem Target kompiliert wurde, stehen fir
jedes LIN-Modul im Projekt eine Anzahl Ein- und Ausgénge zur Steuerung und
Kommunikation zur Verfligung. Die Ein- und Ausgénge eines LIN-Moduls wer-
den im Experiment Explorer unterhalb des Moduls angezeigt.
<P ECU Access

= @3 LABCAR

1 @ Hardware

= B3 LIN_Mo1s

@ [ Bus

@[] LINScheduleTables

Abb. 3-22 Das LIN-Modul in den Workspace Elements
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In den Workspace Elements wird jedes LIN-Modul in einem eigenen Knoten
(,Name des Moduls") angezeigt. Unter diesem Modulknoten wird fiir jedes kon-
figurierte Buselement ein jeweiliges Buselement-Knoten (,Bus") angezeigt.
Séamtliche Ein- und Ausgange zur Steuerung des Buselements oder der darin
enthaltenen Elemente werden unter diesem Buselement-Knoten dargestellt.

Bus

Unter ,Bus” werden Ein- und Ausgange zur Steuerung und Uberwachung der
Kommunikation mit dem konfigurierten LIN-Controller angezeigt.

= B Liv_mois

= ] Bus

& [ Nodel

M += BusLoad

M -1 DebugMonitorReceive
M [-1 DebugMonitorRequest
M [ DebugManitorSend
@+ DiagnosticMode

a iw BusEnabled

B += 10_ErrorCounter
5= LIN_ErrorCode

M += LIN_ErrorCounter

M o LIN_ErrorTimeStamp
= LIN_Status

I# []j LINScheduleTables

BusLoad
Zeigt die momentane Auslastung des LIN-Busses in Prozent an.

“ INFO

Wenn diese Anzeige vom Board nicht unterstitzt wird, wird der Wert ,-
1" angezeigt"

DebugMonitorReceive
DebugMonitorRequest
DebugMonitorSend

Messvariablen zur Anzeige der zuletzt Ubertragenen Bytes zwischen
LIN-Modul und Controller

“ INFO

Da die Kommunikation zwischen Modul und Controller mit einer hohe-
ren Rate als der eingestellten Base Rate erfolgt (pro Zyklus werden die
Daten mehrerer Frames ausgetauscht), sind diese Messvariablen
nicht dazu geeignet, die Kommunikation verlustfrei aufzuzeichnen.

DiagnosticMode

Kalibriervariable zur Aktivierung und Deaktivierung des ,Diagnostic
Modes" des Controllers

+ BusEnabled

Inport zur Aktivierung und Deaktivierung eines Busses.
- -0.5<Wertdes Inports < + 0.5 = FALSE: Bus deaktiviert
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- sonst TRUE (Default = 1.0): Bus aktiviert

“ INFO

Die Aktivierung und Deaktivierung eines Busses geschieht durch das
verwendete Board. Dabei kann es wahrend eines Zustandswechsels
der Kommunikation fiir einen einzelnen Controller zur Storungen auf
Bussen auch an anderen Controllern kommen. Diese Storungen dau-

ern etwa so lange wie der Zustandswechsel.

|0_ErrorCounter
Fehlerzahler fiir die Kommunikation mit dem gewéhlten Controller.

Haufige Fehlerursache sind falsche Angaben der Eigenschaften ,Boar-
did“und ,Controllerld” oder Fehler in der Firmware der LIN-Boards.

LIN_ErrorCounter

Fehlerzahler fir Fehler bei der LIN-Kommunikation mit dem IXXAT-Trei-
ber.

LIN_ErrorTimeStamp

Zeitstempel des letzten Auftretens von ,LIN_ErrorCode". Der Zeitstempel
wird in Mikrosekunden seit Start der LIN-Kommunikation angegeben
und vom LIN-Board bestimmt.

LIN_ErrorCode
Fehlercode fiir die Kommunikation tber das LIN-Protokoll.

Haufige Fehlerursache sind falsche Angaben des Zeitverhaltens oder
sonstiger Eigenschaften der Elemente des LIN-Netzwerkes.

#define BCl _LIN_NO_ERROR 0x00
#define BCI _LIN_BI T_ERROR 0x01
#def i ne BCl _LI N_CHECKSUM ERROR 0x02
#define BCI _LIN_| D_PARI TY_ERROR 0x03
#define BCI_LIN_SLAVE_NOT_RESPONDI NG_ERROR 0x04
#define BC_LI N_SYNCH_BREAK_ERROR 0x05
#define BCI_LI N_I NCONSI STENT_SYNCH_FI ELD_ERROR 0x06
#define BCl _LI N_MORE_DATA_EXPECTED 0x07
#define BCI_LIN_TI ME_OQUT_AFTER START_SYNCH BREAK 0x08
#define BCI _LIN_TI ME_OUT_AFTER SYNCH_BREAK 0x09
#define BCI_LIN_TI ME_OUT_AFTER_SYNCH_FI ELD 0x0a
#define BCI_LI N_NOT_CONNECTED 0x0b
#define BCl _LI N_PARAMETER _ERROR 0x0c
#define BClI _LIN_BUS_NOT_FREE 0xod
#def i ne BCl _LI N_UNKNOWN_ERROR 0x0e
LIN_Status

Fehlercode fir den Status der Kommunikation mit dem LIN-Boards

/1 status 0x00 neans communication is running

#define BCl _LI N_STATUS_OVRRUN 0x01 /* data overrun occurred */
#define BCI _LIN_STATUS_ININIT 0x10 /* init node active */
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Nodes

Unter dem Bus-Knoten wird fiir jeden Knoten des LIN-Netzwerks ein eigener
Node angezeigt. Sdmtliche Ein- und Ausgange zur Steuerung des LIN-Knotens
oder der darin enthaltenen Elemente werden hier dargestellt.

Frames

Unter einem Node werden dessen Frames angezeigt. Die dargestellten Frames
ist die Vereinigungsmenge aller Frames in allen Parts des LIN Nodes.

= B3 Lin_mois

= {2l Bus
= 2] Node1
@ [ LINParts
= %2 02_vL1_LSM_Frm1
M C-1 ByteArray
M+ CycleTime
M = CycleTime_Max
Ml = CycleTime_Min
[ »= E2EErrorCounter

¥
!
8 P T
@ = Il e
[ »= LastActivation

@ += ManualEnabled

M & ManualEnabled inport

T e

85 Numberoficiations
= FID
+  ByteArray
Die Payload des Frames als Byte-Array
CycleTime
CycleTime_Max
+ CycleTime_Min

Die durchschnittliche/maximale/minimale Zykluszeit des Frames in ps.
Die Zykluszeit ist die Zeit zwischen zwei Aktivierungen des Frames.
E2EErrorCounter

Diese Messung wird zu den Rx-LIN-Frames hinzugefiigt, wenn flr den
Frame der Wert 'PROFILE_2' oder 'PROFILE_5' in der NIL-Konfiguration
definiert ist. )

Die Messung wird inkrementell um 1 erhoht, wenn Fehler bei der Uber-
priifung des Wertes des E2E-Profils 2 oder 5 auftreten.

+ ManualEnabled
+  ManualEnabled_inport

Eine Kalibriervariable und ein Inport, mit dem der Frame wahrend der
Laufzeit des Experiments aktiviert und deaktiviert werden kann.
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LastActivation
NumberOfActivations

Zeitstempel der letzten Aktivierung des Frames in s und Anzahl der
Aktivierungen.

Ein Frame gilt als aktiviert, wenn der Frame vom LIN-Bus gelesen bzw.
auf den LIN-Bus geschrieben wird. Zur Bestimmung von "LastActivation"
werden die Prozessortakte des Realtime PC verwendet.

PID
Der Protected Identifier des Frames (wird aus der "Frameld" berechnet).

Fir Receive Frames wird zusatzlich noch das Signal "TimeStamp" angelegt.

TimeStamp

Zeitstempel des letzten Empfangs des Frames in ys. Die Bestimmung
von TimeStamp erfolgt durch das LIN-Board.

Signale

Unter dem Knoten eines Frames werden die Ein- und Ausgénge zur Steuerung
der Signale angelegt.

= 1 Ln_mo1s

= ] Bus

= {2l Node1

% [ LINParts

= % 02_VL1_LSM_Frm1
33

LA

B £ InternalLightsSwitch

@+ InternalLightsSwitch_Hex_Manip
ID'Z InternalLightsSwitch_Maode
@+ InternalLightsSwitch_Phys_Manip

I'Ei Newsignal

@+ NewSignal_Hex_Manip
IDE NewSignal_Mode

@ == NewSignal_Phys_Manip

<SignalName>

Gibt den physikalischen Wert des Signals an und kann entweder den
Wert des Signals auf dem LIN-Bus reprasentieren oder einen manuell
angegebenen Ersatzwert.

<SignalName>_Mode
Auswahlmodus fir die Bestimmung des Wertes von <SignalName>
typedef enum {

MODEL = 0,/* Use Mdel value */
CONFI G_PHYSI CAL = 1,/* Use Phys_Manip */
CONFI G_ELECTRI CAL = 2,/* Use scal ed val ue of Hex_Manip */

eRedi r ect Mode;

-
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<SignalName>_Hex_Manip

Der elektrische manuelle Ersatzwert flr <SignalName>
<SignalName>_Phys_Manip

Der physikalische manuelle Ersatzwert flr <SignalName>

LINParts
Hier wird fur jeden LIN Part ein eigener Ordner mit dem Namen des Parts ange-
zeigt.

= B LN mo1s

= {2l Bus
= 2] Nodet
= ] LINParts
= {2l cem
I@D Current_NAD
@+ PartEnabled
I)ﬁ PartEnabledInpaort
=l Lsm

@+ PartEnabled

Current_NAD

Aktueller Wert der Eigenschaft ,NAD" fir Parts mit aktivierter Eigen-
schaft ,AutomaticDiagnosticRequest".

PartEnabled

Kalibriervariable zur Aktivierung und Deaktivierung eines Parts
PartEnabledinport

Inport zur Aktivierung und Deaktivierung eines Parts

LINScheduleTables (nur fir Controller im Master-Mode)

= 2] LINSchedul=Tables

£ ScheduleTable_00_MySchedulel _activeCommand
£ scheduleTable_00_MySchedule1_IsActive

M ScheduleTable_ActivateScheduleTable

W £ ScheduleTable_activeSchedulzTable

<ScheduleTablelndex>_<Schedule TableName>_ActiveCommand

Zeigt die Position des aktuell ausgefiihrten Commands der Schedule
Table an.

<ScheduleTableIndex>_<ScheduleTableName>_IsActive

Zeigt den aktuellen Ausflihrungsstatus der gewahlten Schedule Table an
(0 =inaktiv, 1 = aktiv).

ActivateScheduleTable
Eingabe des ,Schedule Table Index” der zu aktivierenden Schedule Table.

+ ActiveScheduleTable

Ausgabe des ,Schedule Table Index" der aktuell aktivierten Schedule
Table.
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3.7.7 Instrumente fiir LIN-Frames
Um ein Instrument zur Darstellung einer Message zu erstellen, rechtsklicken
Sie die Message und wéhlen Sie Open LIN Frame Instrument.
= B L _mots A
& ] Bus
= {7 Node1 |
# ] LINParts
# 53 00_NewFrame
# 7 02_VL1_LSM_Frm1
[ OfF) 60_MasterReq Measure / Calibrate...
W= Busload Add To Datalogger
B [-] DebugMonitorReceive
B -1 DebugMonitorRequest Show All HW Ports
-1 DebugMonitorSend Calibration / Parameters »
@+ DiagnosticMode
@@ IportBusEnabled Signal »
i Create Mapping File...
Open LIN Frame Instrument
Es wird ein Instrument erstellt, das den Inhalt der gewahlten Message darstellt.
Name D DLC [} 1 2 3 4 5 6 7
VisMFmt | 2 | 2 [~ |- |-[-[-|-]-[-]
Frame Type:  Unconditional
Frame enabled [7] CycleTime|s]: 0 Checksum: nced
Direction: Receive
Signal HexValue  PhysValue PhysUnit ModelFlag
inemallightsSwite | -~ | - | | |
NewSignal | - [ - [ | |
Apply Signals
Abb. 3-23 Instrument fiir einen LIN-Frame
Bei einem Frame konnen entweder der Hex-Wert oder der physikalische Wert
eines Signals (der jeweils andere Wert ist dann nicht mehr editierbar) im
Bedienfenster gedndert werden.
Dazu muss lediglich die Option ,ModelFlag” deaktiviert werden. Mit Apply
Signals wird diese Anderung glltig.
3.7.8 CRC and SQC Manipulationen im LIN Modul fiir die E2E Pro-

file2und 5

Sie koénnen die CRC- und SQC-Werte nur fir die E2E Profile 2 und 5 im LIN-
Modul manipulieren.

Um diesen Vorgang durchzufiihren, ziehen Sie die Kalibriergréen "CRC_Ma-
nip" und "SQC_Manip" per Drag & Drop in das Fenster "Experimentation/Instru-
mentation’, wie in der folgenden Abbildung Abb. 3-24 dargestellt.
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Der Standardwert dieser Variablen ist "False".

= 6 25_PN14_LISB_Frm2_LIN_ST3 N
BE ByteAray

9= G anp
T T a—
@ CRC_PN14_LISB_Sw_Stat_Pr5_ST3_Hex_Manip
P CRC_PN14_L158_Sw_Stat_Pr5_ST3_Mode
9 CRC_PN14_L1SB_Sw_Stat_Pr_ST3_Phys_Manip
@ CycleTime
8 GydeTime pax
@ CydeTime_Min

Name I DIC 0 1 2 3 4 5 6 7
pn1auss| 25 | 8 |es|72l1alor|EaloF]onlos]

Frame Ty,
Checksu
Direction

Freme ensbied (1] CyceTime (s} 01195

Signal | HexValue PhysValue PhysUnit ModelFlag

8 Lastacivaton cre Pn1s | omss | 11064 g
- ManiciErsbled PN14 LISB b3 121 %
Wi ManualEnabled_inport PN14 LISB 3 3 5
8- NumberOfactvations PN14 LISB 3 3 2
s PN14 LISB 3 3 L
){f PNL4_LISB_BatCpcty_ST3 N 3 3

@ P14 LISB. BatCpety_ST3_Hax Manip PN14 LISB | D7 215 ©
0P PN14_L158._Batcpy_ST3_Mode PN14 LISB | D7 215 e
@72 PN14_LISB_BatCpcty_ST3_Phys_Manip PN14. 0 0 =

P14 L15_CCB_Su St 5T3

@+ PN14_L158_FullCharge_Rq_ST3_Phys_Manip

[ D [DIC 0 1]2]3]4]5]6]|7
Pnia LsB| 25 | 8 |ooloolooloolooloolooloon]

[ RT-Plugins {Signal Generator { Dataloggor | Instrumontation
=
:
(3

Frame enabled [7]  CydleTime [s]: 0.0000

Signal  Hexvalue Physvalue Physunit 'ModelFlag

Frame Ty,
Checksur
Direction

CRC PN14 | 2838 11064 &
PNI4 LISB | 7F 121 %
PN14 LISB 3

PN14 LIS8 3 3 %
PN14 LISB 3 3 =
PN14 LISB 3 3 K
PNI4 LISB | D7 1

PN14 LS8 | D7 215 2
SQC PN14 0 0 =

Abb. 3-24 Werte fiir CRC_Manip und SQC_Manip im Experiment

Die CRC- und SQC-Manipulation funktioniert wahrend der Ubertragung gemaR

der folgenden Tabelle.

CRC_Manip SQC_Manip Berechnung

False False Automatische Berechnung von CRC und
SQC

False True Automatische Berechnung von CRC unter
Verwendung von manipulierten SQC und
Signalen

True False Automatische Berechnung von SQC und
Verwendung von manipulierten CRC fiir die
Ubertragung

True True Verwenden Sie manipulierte CRC und SQC

fiir die Ubertragung.

“ INFO

und bearbeiten Sie dann diese

Sie kénnen die CRC- und SQC-Werte mit dem Instrument fiir einen LIN Frame
manipulieren (z.B. die Werte HexValue/PhysValue in der obigen Abbildung
Abb. 3-24 &ndern). Deaktivieren Sie zunachst die Eigenschaft "ModelFlag"

Werte.
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Netzwerk-Module

Das Netzwerk-Modul stellt Konfigurationen unter Verwendung von verschiede-
nen Netzwerktypen fir die Restbus-Simulation zur Verfiigung. Es erlaubt Konfi-
gurationen flr den Bustyp CAN/CAN-FD und Automotive Ethernet.

Die Konfiguration unterstiitzt einige AUTOSAR-Funktionen, siehe Abschnitt
“Unterstitzte AUTOSAR-Funktionen” auf Seite 182.

Hardware-Anforderungen
Um Netzwerkbus-Simulationen mit CAN durchfiihren zu kdnnen, brauchen Sie
mindestens ein CAN-Board.
Bentitzen Sie CAN-Boards der folgenden Typen:
XC 16 (fiir CAN)
CAN-IB200 (fiir CAN)
CAN-IB600 (fiir CAN/CAN FD)
CAN-IB640 (fiir CAN/CAN FD)
Um Automotive Ethernet nutzen zu kdnnen, brauchen Sie mindestens einen
freien Ethernet Port auf dem RTPC.
Benultzen Sie Ethernet Ports der folgenden Typen:
unterstitzter Onboard Ethernet Adapter
TP_4LAN_3U (Intel 1350) 4 Port Ethernet Adapter

Je nach ECU-Typ benotigen Sie mdglicherweise auch einen ,Medienkonverter”,
(ETH to AETH), (Typ CBEB100.1-1mO0 (RJ45)), um eine Verbindung zu einem
Steuergerat herzustellen.

Software-Anforderungen

Um Netzwerkbus-Simulationen mit CAN durchfiihren zu kénnen, brauchen Sie
eine LCS_LCO_NIC-Lizenz fiir CAN/CAN-FD und eine LCS_LCO_NAE-Lizenz fir
Automotive Ethernet.

Netzwerk-Modul anlegen
Beniitzen Sie den Module-Wizard um ein Netzwerk-Modul hinzuzufiigen.
Ein Netzwerk-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt.
2. Wahlen Sie im “Project-Explorer” einen Zielordner aus.
3. Klicken Sie die rechte Maustaste und wéahlen Sie Add Module.

Project Explorer - x
50 Targets Project Title
&
B Horwa|  Add Module

Edit 05Configuration

i

. Wahlen Sie im “Add Module Wizard” Add Network Module.
. Klicken Sie Next.

. Geben Sie im néachsten Fenster einen Modul-Namen ein.

. Klicken Sie Finish.

~N oo b~
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> Im "Project Explorer” ist ein neues Modul hinzugefiigt.

3.8.2 Netzwerk-Modul pflegen

Mit einem Netzwerk-Modul konnen Sie folgende Aktionen durchfiihren:
“Ein Netzwerk-Modul editieren” auf Seite 170
“Eine NetworkConfiguration.xml-Datei editieren” auf Seite 172
+ "Ein Netzwerk-Modul aktualisieren” auf Seite 179
+ "Ein Netzwerk-Modul entfernen” auf Seite 179
Ein Netzwerk-Modul editieren

1. Wahlen Sie im “Project Explorer” ein Netzwerk-Modul aus.
<@ NewModule

2. Machen Sie einen Doppelklick auf das Netzwerk-Modul.
oder
3. Klicken Sie die rechte Maustaste und wahlen Sie Edit.

Der Netzwerk-Editor 6ffnet sich im Editor-Fenster. Der Pfad fir
die Datei Net wor kConf i gur ati on. xnml wird angezeigt.
The network is described by the following XML file:

|\ . . . Target_RTPCYCModules’sNMod NetworkCorfiguration xml

Edit... Add-on | NONE ~

4. Klicken Sie Edit.
Ein externer Editor offnet sich.

5. Editieren Sie das Net wor kConf i gur ati on. xm -File im
externen Editor.

“ INFO

Im ndchsten Abschnitt und in der Net wor kConf i gur ati -
ons. xm -Datei finden Sie Informationen, wie die Inhalte in
der . xni - Datei gedndert werden konnen.
Mit der Option ,Add-on" in der Benutzeroberflache kénnen
Sie kundenspezifische Erweiterungen fir das Netzwerkmo-
dul auswahlen, sofern diese installiert sind.

6. Speichern Sie das File im externen Editor: File — Save.
7. Wechseln Sie zurtick zu LABCAR-IP.

8. Klicken Sie Save H

oder

9. Klicken Sie Save All [jl .
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> Die Anderungen am Netzwerk-Modul sind nun gespeichert.
Der Code wurde generiert.

“ INFO

Falls Sie die Datei Net wor kConf i gur ati on. xm im exter-
nen Editor editieren, wird dies von LABCAR-IP erkannt. Es
werden die Befehle Save und Save All in LABCAR-IP automa-
tisch aktiviert.
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Eine NetworkConfiguration.xml-Datei editieren

Standardmalig verwendet die Datei "Net wor kConf i gur ati on. xni " die in
der ARXML-Datei angegebenen Werte. Es ist mdglich, die benutzerspezifischen
Werte in der Datei "Net wor kConf i gur at i on. xml " zu aktualisieren.

In der Net wor kConf i gur at i on. xn -Datei haben ,Tags" die folgende

Bedeutung:

Tag
version:
file name:

ecu nane:

Col | ect -
FramesW t hout -
Senders:

har dwar e- access:

subnet s:

clusters:

Bedeutung
Zeigt die Versionsnummer des Netzwerk-Moduls an.
Zeigt zum Speicherort der ARXML-Datei.

ECU benennt in der ARXML-Datei, wo die Simulation
durchgeflhrt werden soll.

ist eine Konfiguration unter ,default ECU settings", die
kommagetrennte Suchzeichenfolgen zur Erkennung
von CAN-/CAN-FD-Frames ohne Sender, aber mit
Empféangern enthalt. Wenn keine Suchzeichenfolgen
angegeben werden, werden standardmaRig alle nicht
zugewiesenen CAN-Frames in die Codegenerierung
einbezogen.

Bustyp und dessen erforderliche Konfiguration.
Wenn Sie keinen Wert fir den har dwar e- access
gewahlt haben, dann wird der Standardwert verwen-
det. Fir die CAN-Board-ID und die Controller-ID muss
der Wert definiert werden. Fur die Standard-Board-ID
und die Controller-ID ist der Wert ,0".
Die Controller-ID muss durch die Hardware Konfigura-
tion wie folgt definiert werden:
JXXAT_XCT16_CAN"  -0und 1.
JIXXAT_IB200_CAN"  -0bis 3
JIXXAT_IB600_CANFD" - 0 bis 3
JIXXAT_IB60O_CAN" -0 bis 3
JIXXAT_IB640_CAN" -0 bis 3
JIXXAT_IB640_CANFD" - 0 bis 3.
Die fiir CAN giiltigen SBR-Werte (in Kbps) sind:

SBR: 10 bis 1000
Die fiir CAN-FD giltigen Werte (in Kbps) sind wie folgt:
- SBR 250, 500, 1000

FBR 500, 1000, 2000, 4000, 5000, 8000, 10000
Die Konfiguration des CAN-FD ISOMode wird definiert.
Der Standardwert des | SOvbde st ,t r ue”.
Die Konfiguration fiir den CAN ISOMode wird ignoriert.
Der Geratename fiir ETHERNET ist zu definieren.
Der Standard-Geratename lautet et h1".

Subnetznamen in der ARXML-Datei, die simuliert wer-
den soll.

CAN-Cluster-Namen in der ARXML-Datei zeigen, wo
die Simulation durchgefiihrt werden soll.
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di spl ay

Servi cei nfo:

code- gen:
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Bedeutung

Hangt die Serviceinformation (d. h. major, minor,
instance) an die angebotenen bzw. angeforderten Ser-
vice-Labels.

Die Serviceinformation wird standardmaBig an die
Labels angehangt und die Di spl aySer vi cel nf o-
Option ist auf ,t r ue" gesetzt.

Ist die Di spl aySer vi cel nf o-Option auf ,f al se”
gesetzt, so werden die Serviceinformationen nicht an
die Labels gehangt.

Generiert den Code sowoh! fiir die Simulation der ECU
als auch fur Aufzeichnungszwecke.

si nul at eEcu:

Zur Aufzeichnung setzen Sie si mul at eEcu auf

f al se”. Der Standard-Code wird immer fir die Simu-
lation generiert.

ski pCANRxMessages:

Wenn diese Eigenschaft auf ,t r ue" gesetzt ist, wird
die Codegenerierung fiir Rx-Nachrichten in CAN/CAN-
FD-Steuergeraten tbersprungen.

Wird sie auf ,f al se" gesetzt, werden CAN-Rx-Nach-
richten bei der Codegenerierung berlcksichtigt.

Enabl eSi gnal sFor HexMani p:

Wenn diese Eigenschaft auf,t r ue" gesetztist, enthalt
die Codegenerierung Swi t chToHex-Signale, andern-
falls werden sie nicht beriicksichtigt. Wird standard-
malig auf ,tr ue” gesetzt, so werden SwitchToHex-
Signale hinzugefigt.

Mani pul at ePDUTi ni ngs:

Wenn diese Eigenschaft auf ,t r ue" gesetzt ist, wer-
den die Inports zur Bearbeitung des PDU-Timings in
die Codegenerierung einbezogen. Ist der Standard-

wert ,f al se", so werden keine Inports zur Bearbei-

tung des PDU-Timings durchgefhrt.

Event G oupMCast Mani p:

Wenn dieses Attribut auf ,t r ue" gesetzt ist, wird das
MCast _Thr eshol d-Signal unter jeder Tx-Event-
Gruppe des angebotenen Dienstes hinzugeflgt. Ist es
standardmaRig ,f al se", so ist das MCast _Thres-
hol d-Signal unter "TX- Event gr oup" des angebote-
nen Dienstes nicht enthalten.

Enabl eSDTi mi ngsMani p:

Aktivierung oder Deaktivierung der Bearbeitung der
Zeitvorgaben fir die Serviceerkennung der Funktion
,Offered\Consumed Services". Es ist standardmaRig
auf f al se" gesetzt, somit ist die Funktion standard-
malRig deaktiviert.
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code- gen:

Di scar d- E2EDe -
code- Fai | ed- PDU:

| SO Mode:

display-settings:
PDUType:

servi ceType:

Of r SvePrefix:
ReqSvcPrefix:
Event G pPrefi x:

et hPDUDI r ecti on:

Of r SvcHi erarchy:

ReqSvcHi erarchy:

et hHi erarchy:

Arbeiten mit LABCAR-IP

Bedeutung

IncludeSomelPMethods:

Wenn diese Eigenschaft auf 't r ue" gesetzt wird, wird
die Codegenerierung fur "SOME IP Methods" einbezo-
gen. StandardmaéRig ist sie auf 'f al se" gesetzt, was
"SOME IP Methods"bei der Codegenerierung aus-
schlielt.

Wenn diese Eigenschaft auf ,t r ue” gesetzt ist, wer-
den fehlgeschlagene E2E-Nachrichten verworfen.
Wenn sie auf ,f al se" gesetzt ist, werden die Nach-
richten decodiert.

Wenn die verwendete Hardware CAN FD unterstitzt
(,IXXAT_IB600_CANFD", ,IXXAT_IB640_CANFD"),
kann hier gewahlt werden, ob das I1SO-zertifizierte Pro-
tokoll (,t r ue”) oder das Original-Bosch-Protokoll

(,f al se") zur Anwendung kommen soll.

Enthélt verschiedene Attribute, die beeinflussen, wie
die ETAS EE-Hierarchie generiert wird.

Magliche Werte sind: Name, ID, Both.
Standardwert ist Both.

Maogliche Werte sind: Name, ID, Both.
Standardwert ist ID.

Das Préfix, das dem bereitgestellten Service vorange-
stellt wird. Standard ist "osvec_".

Das Préfix, das dem bereitgestellten Service vorange-

stellt wird. Standard ist "r svc_".

Das Préfix, das dem bereitgestellten Service vorange-
stellt wird. Standard ist "evgrp_".

Wenn der Wert auf ,t r ue” gesetzt ist, werden die
PDUs unter der Ereignisgruppe im Ordner "tx\rx" grup-
piert. Verwenden Sie ,f al se”, wenn diese Hierarchie
nicht bendtigt wird.

Gruppiert alle angebotenen Dienste von einem Ether-
net-Steuergerat unter diesem Ordnernamen.

Geben Sie eine leere Zeichenfolge an, wenn keine Hie-
rarchie bendtigt wird.

Gruppiert alle angeforderten Dienste von einem Ether-
net-Steuergerat unter diesem Ordnernamen.

Geben Sie eine leere Zeichenfolge an, wenn keine Hie-
rarchie bendtigt wird.

Gruppiert alle Ethernet-Subnetze\ECUs unter diesem

Ordner. Geben Sie eine leere Zeichenfolge an, wenn
keine Hierarchie benotigt wird.
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display-settings:

canHi erarchy:

groupByCd uster:

confi gur eMet hod-
Narre

GIS

SubTI v- Ti ne-
Synchroni zati on:
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Enthélt verschiedene Attribute, die beeinflussen, wie
die ETAS EE-Hierarchie generiert wird.

Gruppiert alle CAN-Cluster\ECUs unter diesem Ord-
ner. Geben Sie eine leere Zeichenfolge an, wenn keine
Hierarchie benotigt wird.

Gruppiert alle CAN-ECUs in diesem Ordner.

Wenn gr oupBydl ust er auf'f al se" gesetztist, der
Wert canHi er ar chy ="" (null) und eine gleichna-
mige PDU innerhalb verschiedener Cluster in der ECU
vorhanden ist, dann wird der PDU-Name an den
Namen des CAN-Clusters angehéangt.

Es gibt keine CAN-Cluster-Hierarchie in ETAS EE.

Name des "SOME/IP methods" Ordner. Der Standard-
wert ist "Methods".

Konfiguration, notwendig fir die Global Time Syn-
chronisation und davon abhéngige Funktionalitaten.

Et hTSynTLVFol | omUpTi meSubTLV:
Flgt TimeSecured-SubTlv-Informationen zur FUP-
Ethernet-Nachricht hinzu.

Et hTSynTLVFol | owUpSt at usSubTLV:
Flgt StatusSecured-SubTIv-Informationen zur FUP-
Ethernet-Nachricht hinzu.

Et hTSynTLVFol | owUp- User Dat aSubTLV:
Flgt UserDataSecured-SubTIv-Informationen zur
FUP-Ethernet-Nachricht hinzu.

Die Standardwerte fur SubTlv sind auf ,t r ue" gesetzt.
Dies zeigt an, dass alle obigen SubTlv an die Ethernet-
Nachricht angehangt werden.

Setzen Sie sie auf ,f al se", wenn Sie einige SubTIv-
Informationen ignorieren mochten.

CRCTi meFl ags:

Wert, der im Dezimalformat eingegeben werden soll.
Standard: alle Bits, auller den reservierten, sind akti-
viert d.h. CRCTimeFlags = 63. Dies wird zur Berech-
nung der CRC_ti me_0 und CRC_t i me_1 verwendet.
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Mani pul ati on:

Pdu-

Configuration:

IncrenentVir -
tual -
Cl ock:
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CAN-CANFDFrame:

FrameDi recti on:

reprasentiert die Richtung des Frame. Mogliche Werte
sind Tx, Rx, Both. Hier Grof - und Kleinschreibung
beachten.

Sear chByNane:

Name des Frame, fiir den eine "user defined method"
generiert werden soll.

reprasentiert den PDU-Typ. Hier Grof - und Klein-
schreibung beachten.

Maogliche Werte:

Al'l, 1-SI GNAL- | PDU, GENERAL- PURPCSE- PDU,
NV PDU, GENERAL - PURPCSE- | - PDU, DCM | PDU,
MULTI PLEXED- | - PDU, N- PDU, CONTAI NERI -
PDU, SECURED- | - PDU.

Hier GroR - und Kleinschreibung beachten.

Direction:

reprasentiert die Richtung der PDU. Mogliche Werte
sind Tx, Rx, Both. Hier GrofR - und Kleinschreibung
beachten.

Mani pType:

reprasentiert den Typ der Manipulation. Mogliche
Werte sind Hex, Phys, Both. Hier GroR3- und Klein-
schreibung beachten.

Sear chPduByNane:

Name des PDU, fiir den eine "user defined method"
generiert werden soll.

Wenn das Feld leer ist, wird der benutzerdefinierte
Code fr alle PDUs basierend auf dem PDU-Typ gene-
riert.

Die Standardeinstellungist,t r ue"mit einer Dauer von
1 ms. Es st eine virtuelle Uhr, die automatisch anhand
der Periode inkrementiert wird. In einem LABCAR-Pro-
jekt mit mehreren Netzwerkmodulen kann nur eines
der Module mit der Einstellung "Virtual Clock" auf

't r ue" konfiguriert werden, fur die anderen Module
sollte dies als 'f al se" konfiguriert werden.
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Vollstéandiges Beispiel:

<?xm version="1.0"?>
<net wor knodul e version="2.4">
<autosarfiles>

<file name="D:\LCO Config Files\ AUTOSAR Fi | es\ CAN- FD
\Filel. arxm">

<ecus>
<ecu nane="ecul">

<code-gen sinul ateEcu ="true" ski pCANRxMessages="f al se"
Enabl eSi gnal sFor HexMani p="true" Mani pul at ePDUTi mi ngs="f al se" Enabl eSD-
Ti mi ngsMani p="f al se" Event G oupMCast Mani p="fal se"/>

<CAN- har dwar e- access>

<device-id cluster="ENG NE" boardid ="1" controllerid="1" |SO-
Mode="true"/>

</ CAN- har dwar e- access>
<ETHERNET- har dwar e- access>

<devi ce-id device="eth2" ethProtocol ="802. 1Q' OVLAN="1798"
subnet s="subnet _1" di spl ayServi cel nfo="fal se"/>

</ ETHERNET- har dwar e- access>
</ ecu>
<ecu name="Defaul t">
<CAN- har dwar e- access>
<device-id cluster="DEFAULT" boardid="0" controllerid="1" 1SO-
Mode="true" />
</ CAN- har dwar e- access>

<code-gen sinul ateEcu ="true" ski pCANRxMessages="fal se" Enabl eS-
i gnal sFor HexMani p="true" Mani pul at ePDUTi m ngs="fal se" Enabl eSDTi m ngs-
Mani p="f al se" Event G oupMCast Mani p="fal se"/>

<Col | ect FranesW t hout Sender s>unmapped, abc</ Col | ect FramesW t hout Send-
ers>

</ ecu>

</ ecus>

<CAN- har dwar e- access>
<Clusters Nanes=""/>

<device-id cluster="DEFAULT" boardid ="0" controllerid="0" |SO-
Mode="true"/>

<device-id cluster="ENG NE' boardid =
Mde="fal se"/>
<baud-rate cluster="DEFAULT" SBR ="500" FBR ="1000"/>
</ CAN- har dwar e- access>
<ETHERNET- har dwar e- access>
<device-id device="ethl" ethProtocol ="802. 1Q' OVLAN="1798" sub-
net s="subnet _1, subnet _2, subnet _3" di spl ayServi cel nfo="true"/>
</ ETHERNET- har dwar e- access>
<code-gen sinul ateEcu ="true" ski pCANRxMessages="true" Enabl eSi gnal s-
For HexMani p="true" Mani pul at ePDUTi mi ngs="f al se" Enabl eSDTi mi ngsMa-
ni p="fal se" Event GroupMCast Mani p="f al se" | ncl udeSonel PMet hods="f al se"/>

<Di scar d- E2EDecode- Fai | ed- PDU val ue = "true" />

<di spl ay-settings PDUType ="Nane" serviceType ="Nane" OfrSvcPrefix =""
ReqSvcPrefix="" Event G pPrefix ="eg_" ethPDUDirection = "fal se"

O r SvcHi erarchy="tx" ReqSvcHi erarchy="rx" ethHierar-
chy ="ETH' canHi erarchy = "" groupByC uster="fal se" configureMethod-
Name="Met hods" />

</file>

control lerid="1" 1SO-

<file name="D:\LCO Config Files\ AUTCSAR Fi | es\ CAN- FD\ Fi | e2. arxni ">
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<ecus>
<ecu nane="ecu2">

<code-gen sinul ateEcu ="true" ski pCANRxMessages="true" Enabl eSi g-
nal sFor HexMani p="true" Mani pul at ePDUTi m ngs="f al se" Enabl eSDTi m ngsMa-
ni p="fal se" Event G oupMCast Mani p="f al se"/>

<CAN- har dwar e- access>

<device-id cluster="CHASSI S" boardid ="2" controllerid="2" |SO-
Mode="true"/>

<baud-rate cluster="CHASSI S" SBR ="500" FBR ="1000"/>
</ CAN- har dwar e- access>
<ETHERNET- har dwar e- access>

<devi ce-id device="eth4" ethProtocol ="802. 1Q' OVLAN="1798"sub-
net s="subnet _2" di spl ayServi cel nfo="fal se"/>

</ ETHERNET- har dwar e- access>
</ ecu>
<ecu nane="ecu3">

<code-gen sinul ateEcu ="fal se" ski pCANRxMessages="fal se" Enabl eS-
i gnal sFor HexMani p="true" Mani pul at ePDUTi m ngs="fal se" Enabl eSDTi m ngs-
Mani p="f al se" Event G- oupMCast Mani p="f al se"
I'ncl udeSonel PMet hods="f al se"/ >

<ETHERNET- har dwar e- access>

<devi ce-id devi ce="eth4" ethProtocol ="802.1Q" OVLAN="1798" sub-
nets="subnet _1"/>

</ ETHERNET- har dwar e- access>
</ ecu>
</ ecus>
<CAN- har dwar e- access>
<Clusters Nanmes=""/>

<device-id cluster="DEFAULT" boardid ="0" controllerid="0" |SO-
Mode="true"/>

<device-id cluster="CHASSI S" boardid ="0" controllerid="1" |SO-
Mode="true"/>

</ CAN- har dwar e- access>
<ETHERNET- har dwar e- access>

<device-id device="eth3" ethProtocol ="802. 1Q' OVLAN="1798" sub-
net s="subnet _1, subnet _2, subnet _3" di spl ayServi cel nfo="true"/>

</ ETHERNET- har dwar e- access>

<code-gen simul ateEcu ="true" ski pCANRxMessages="fal se" |ncludeSo-
nel PMet hods/ >

<Di scar d- E2EDecode- Fai | ed- PDU val ue = "fal se" />
<di spl ay-settings PDUType ="Both" serviceType ="ID" OfrSvcPrefix

="osvc_" ReqSvcPrefix="rsvc_" EventG pPrefix ="evgrp_" ethPDUDirection
= "true" configureMet hodName/ >

Of r SvcHi erarchy="0Cf f er edSer vi ces"
ReqSvcHi er archy="Request edServi ces" ethHi erarchy ="Ethernet"
canH erarchy = "CAN' groupByC uster="true"/>
<GTS>
<SubTl v- Ti meSynchroni zati on Et hTSynTLVFol | owUpTi meSubTLV="true" CRC-

Ti neFl ags="63" Et hTSynTLVFol | omUpSt at usSubTLV="true" EthTSynTLVFol | owU-
pUser Dat aSubTLV="t rue" />

</ GTS>
<User Mani pul ati on>
<CAN- CANFDFrane FrameDirection="Tx" SearchByName="withprofile6"/>
<CAN- CANFDFr ame FraneDirecti o Rx" Sear chByNane="FrameW t hNPDU" />

<CAN- CANFDFr ame FraneDi recti on="Bot h" Sear chByName="Fr an5i zeEqual ToCon-
tai nedPdus" />
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<PduConf i guration Type="N-PDU' Direction="Tx" Mani pType="Hex" SearchP-
duByNane="npdu" />

<PduConfiguration Type="1-SI GNAL-|-PDU" Direction="Tx" Mani pType="Hex"
Sear chPduByNane=" " />

<PduConfiguration Type="Mil tipl exed-1-PDU" Direction="Rx" Manip-
Type="Phys" Sear chPduByNane="DT1Mix" />

<PduConf i guration Type="CONTAI NER-|-PDU" Direction="Both" Manip-
Type="Bot h" Sear chPduByNane="Cont ai ner pduane" />

<User Mani pul ati on/ >
</file>
</autosarfiles>
<Increment Virtual  ock val ue="true" period-nms="1" />
</ net wor knodul e>

Ein Netzwerk-Modul aktualisieren
Wenn sich eine referenzierte Autosar-Datei (ARXML-File) dndert, muss die
Netzwerk-Konfiguration in LABCAR-IP aktualisiert werden.

1. Wahlen Sie im “Project Explorer” ein Netzwerk-Modul aus..
<P NewModule
2. Klicken Sie die rechte Maustaste und wahlen Sie Update.

> Das Netzwerkmodul ist nun aktualisiert. Der neue Code wurde
erstellt.en Editor.

“ INFO

Falls beim Aktualisieren Fehler auftreten, wird die im ,Appli-
cation Log"-Fenster angezeigt.

Ein Netzwerk-Modul entfernen
1. Wahlen Sie im “Project Explorer” ein Netzwerk-Modul aus.
<P NewModule
2. Klicken Sie die rechte Maustaste und wahlen Sie Remove.
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3.8.3 Restbussimulation eines Netzwerk-Moduls

Hierarchie der Netzwerkmodule in der ETAS Experimentierumge-
bung

Die folgende Abbildung zeigt die Hierarchie der Komponenten in einem Netz-
werkmodul fiir CAN/CAN-FD, wie sie in der ETAS Experimentierumgebung dar-

gestellt wird:
@ LABCAR
= B RTPC (192.168.40.14)
# [ Hardware
= S Network
= {J can
= (] Mew_CANCluster
= (] CANRx
# (] Control
a@dm
= I CanFrame_E2E_MSGRP
= (J hid_08000000_SignalPDU_MSignalGRP
3 ] statistics
@ E26_CRC2
8 S E26 INVI_Signalé
o e2£_sqC2
8 £ EZECRC_Signall
& £ E2E5QC_Signal3
S Rerv24_Signalz
ad TRV
O TMAC
= () CANTx
@ J Control

adn
= (] CanFrame_E2E_MSGRP
= (J hid_00000000_SignalPDU_MSignalGRP
= Control
WE Enable
i Trigger
= (] statistics
@5 E26_Ev_Count
£ B2 Status
8 £ TriggeringCount
@ £ TriggeringTime
85 TX_CMAC_Error_Counter
@£ TX_Count
8 TX _Length
85 TX_Time
ovE E2E_CRC2
W E2E_INV1_Signak4
W E2E s
E E2ECRC_Signall
W E2ESQC_Signal3
v Rsrv24_Signalz
WMETFV
mETMAC
= {J CanFrame_Lengthse
= J hid_00000000_PDUWithSignalBBCAN
& [J Control
# [ Statistics
E signala_1b
METRV
W TMAC
= (] DT1Mux_SPDef_DP1Cy3s_DP2MixCySsEVRSP2s
= (] hid_00000960_DT 1Mux_SPCy1ms_DP1Cy3s_DPZMIxCySsEVRSP2s
# (J Control
= {J hid_00000960_DT1_DPICy3s
% [ Control
& [ Statistics
8 DP1_OnChangeWoRep168it
@+ 0P1_PendingeBit
# [ hid_00000960_DT1_DPZMixCySsEvRSP2s
@ [ hid_00000960_DT1_SPCylms
& [ statistics
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Die folgende Abbildung zeigt die Hierarchie der Komponenten in einem Netz-
werkmodul fiir Automotive Ethernet, wie sie in der ETAS Experimentierumge-
bung dargestellt wird:

@ LABCAR
= @ RTPC (192.168.40.14)
# [ Hardware
= S Nebtwork
& (J CAN
# (] CANRx
# (J Canslave
# [J cANTx
= () Ethernet
= (] EthernetPhysicalChannel
= (] EtharnetRx
= {J Control
W€ Enable
= (] Offeradservicas
= (Josve 2.1 03
= Control
#rE Enable
= evgrp_3
= ] Control
BE Enable
= ] statistics
85 EventGroup_ID
@ £ EventGroup_Subscriber_Count
S
=i ] hid_00000cB0_RX2TXCommunicationPDL
= {Zl Control
@€ Enable
WE Trigger
= ({C] Statistics
8 £ E26_Erm_Count
8y E26_Status
8 £» TriggeringCount
& £ TriggeringTime
8 £ TX_Count
8 S TX_Length
B TX_Time
B SignalA_1b_1
= ] Statistics
8 £ Offerservice_TX_Count
85 Service_ID
8 &) service_InstancelD
@£ Service_Majorversion
WD Service_Minorversion
& {J RequestedServices
= drsvc 11,01
= (] Control
BE Enable
= ) evgrp_L
= ¢ Control
B+E Enable
S¢lm
= (] hid_00000064_PduWithProfileSAtSignal
= ] statistics
8 E2E_Err_Count
8 £ E2E_Status
8 £ RX_Count
B RX_Length
B85 RX_Time
8 £ Signal_BbwithProfileS_CorruptionSignal
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Die Komponenten der Netzwerk-Module werden wie folgt angeordnet:

Network Module
ECU
Control
Statistics
CAN
L Cluster 1
ECU
[I— 7
L Fra‘me
"~ Ethemet L——PDU
ET Cluster L Signal
[
OfferedServices
L Offeredservice1
EventGroup
TX
[ PRy
Signal
Methods
Method
o
C—pou
L signal
—Rx
i ]
LSwgnal
RequestedService
RequestedService1
Event Group
L Rx
gl
Signal
——Methods i
Method
'I"x
—PDU
P — Signal
Rx
E—pou
E\—Signal

3.8.3.1 Unterstiitzte AUTOSAR-Funktionen
Die folgenden AUTOSAR-Funktionen werden im Netzwerkmodul unterstiitzt

Global Time Synchronisation

Das gesamte Netzwerkmodul kann mit der in AUTOSAR angegebenen
Methode der Global Time Synchronisation synchronisiert werden. Derzeit kon-
nen das CAN/CAN-FD-Netzwerk und die Automotive-Ethernet-Netzwerke mitei-
nander synchronisiert werden. Diese global synchronisierte Zeit ist unter jedem
ECU als <ECUNane> _d obal SyncTi ne sichtbar.

Unterstiitzung fiir SUbTLVs in AE:
Zusatzlich zu der bestehenden Unterstiitzung von SYNC-Frames und FUP-
Frames flr GTS fir AE gibt es die Unterstitzung fir SubTLVs in AE.
AuBerdem sind Enabler fiir CAN/CAN-FD, AE-SYNC und Folgepakete verfligbar.
Dariiber hinaus wird die Ubertragung der folgenden SubTLVs als Teil der FUP-
Nachricht vom GTS-Time-Master unterstiitzt:

Time secured subTLV

Status secured subTLV

+ User data secured subTLV
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Die SubTLVs sind standardmaBig fiir die Ubertragung aktiviert und kénnen in
der Net wor kConf i gur at i on. xm -Datei konfiguriert werden.

<GTsS>
<SubTl v- Ti meSynchroni zati on Et hTSynTLVFol | owUpTi meSubTLV="t r ue"
CRCTi nmeFl ags="63"
Et hTSynTLVFol | o-
WUpSt at usSubTLV="t rue" Et hTSynTLVFol | owUpUser Dat aSubTLV="true" />

</ GTS>

Ethernet-Uberwachung:

Die Automotive-Ethernet-Kommunikation zwischen zwei Steuergerdten kann
mit dieser Funktion iberwacht werden. Die Einrichtung sollte wie folgt ausse-
hen.

ECU1 ‘ ‘ ECU2

L3
Mirroring Device

—
LABCAR

Abb. 3-25 Automotive-Ethernet-Kommunikation zwischen zwei Steuergera-
ten

Um ein Steuergerat zu Uberwachen, sollte die ARXML-Datei dieses Steuerge-
rats der Net wor kConf i gur at i on. xm -Datei hinzugefligt werden und der
,Tag" ,simulatedECU" in der Net wor kConf i gur at i on. xm -Datei muss fir
das zu Uiberwachende Steuergerat auf ,false” gesetzt werden. Die Spiegelungs-
vorrichtung (Mirroring Device) ist ein externes Gerét, das die Nachrichten, die
durch es tibertragen werden, wiederholen kann. In dem obigen Diagramm Uber-
tragt die ECU1-Daten von der ECUT an die ECU2 Uiber die Spiegelungsvorrich-
tung und diese wiederholt die Nachricht fir LABCAR.

Auf der ECU-Ebene gibt es einen Enabler fiir die Uberwachung eines Steuerge-
réts. StandardmaéRig ist der Wert fiir die AETH-Uberwachung des Steuergerats
deaktiviert, so dass der Wert 0 ist. Ist der Wert 1, wird auch die Uberwachung
des Steuergeréts aktiviert. Diese Aktivierung sollte erfolgen, bevor das entspre-
chende Empfanger-Steuergerét aktiviert wird.

“ INFO

Wahrend der Uberwachung werden nur die empfangenen Nachrichten in der
Experimentierumgebung angezeigt.
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"Reset Ethernet Subscription Acknowledgment” fiir das Monitor

Steuergerét

Im Netzwerk-Modul verfugt jedes Ethernet Steuergerat tber den neuen Inport
"power". Der Standardwert fiir diesen Inportist 1. Diese "power" Inports sind mit
den eigentlichen Power-Tasten in Ihrer Kundenumgebung gekoppelt.

Reihenfolge der Statuswechsel bei der Implementierung der Power-Tasten:

Wahrend der Simulation wird die folgende Reihenfolge fiir das Teilnehmer- und
Monitorsteuergerat eingestellt:

a zuerst Ausschalten des Monitor-Steuergerats
b Ausschalten des Teilnehmer-Steuergeréts
¢ Einschalten des Monitor-Steuergeréts
d Einschalten des Teilnehmer-Steuergeréts
Die folgende Tabelle zeigt die Reihenfolge der Statuswechsel..

Provider ECU Subscriber ECU Monitor ECU Funktionalitat
Power-Status Power-Status Power-Status

Power ON Power ON Power ON + Kommunikationsstart fir alle
Steuergrate
Statistik-Inkrement fir alle
Steuergerate
Event G oup_Subscri be_ack
auf "1" gesetzt fir Teilnehmer-
Steuergerat und Monitor-
Steuergerat
Power OFF + Kommunikationsstop fiir Moni-
tor-Steuergerat
+ Seine Statistik wird gestoppt
+ Event G oup_Subscri be_ack
auf "0" gesetzt
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Power-Status Power-Status Power-Status
Power OFF
Power ON
Power ON
E2E Schutz:
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Funktionalitat

Kommunikationsstop for Teil-
nehmer-Steuergerat

Seine Statistik wird gestoppt
Event G oup_Subscri be_ack
auf "0" gesetzt

Interfaces starten im Hintergr-
und

kein Statistik-Inkrement, da es
kein

Subscri beEvent G oupAck
gibt

Event G oup_Subscri be_ack
wird auf 0 gesetzt, da es kein
Subscri beEvent G oupAck
gibt

Diensterkennung lauft fir Teil-
nehmer-Steuergerat und
Subscri beEvent G oupAck
wird zum Monitor-Steuergerat
geschickt
Kommunikationsstart fur Teil-
nehmer- und Monitor-
Steuergeréate

Statistik beginnt bei 1.

Event G oup_Subscri be_ack
wird auf 1 gesetzt

Die folgenden E2E-Profile werden von LABCAR gemaf der AUTOSAR-

Spezifikation unterstiitzt.
- Profil 2
- Profil 5
- Profil6
- Profil 7

Unterstiitzung der Funktion ,update indication bits"

,Updat e indication bits“ werdenunter PDUs in der ARXML-Datei kon-
figuriert und missen relevante Signale im Netzwerkmodul in ETAS EE aufwei-
sen.,, Updat e indication bits* konnen fir Signale, Signalgruppen und
PDUs konfiguriert werden. Die Lénge dieser Signale ist ein Bit, so dass nur zwei

mogliche Werte angezeigt werden, 0 oder 1.

Die folgenden Beispiele einer ARXML-Datei zeigen, wie das Signal konfiguriert

wird:
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Frame: PDU-To-Frame-Mapping-Attribut fir PDUs

«<PDU-TO-FRAME-MAPPING UUID="6C844EF5064230E19144D8CDDB189780">
<SHORT-NAME>XDIS 6fa3k23mzg0kBw22i7ud7zgSc</SHORT-NAME>
<PACKING-BYTE-ORDER>MOST-SIGNIFICANT-BYTE-LAST</PACKING-EYTE-ORDER>
<PDU-REF DEST="SIGHAL-I-PDU">/PT SENSOR/PRG PT SENSOR/PDUS/APPL ECU SCRCM3</PDU-REF>
<START-POSITION>0</START-POSITION>
<UPDATE-INDICATION-BIT-POSITION>0</UPDATE-INDICATION-BIT-POSITION>
</PDU-TO-FRAME-MAPPING>

+  PDU: I-Signal-TO-I-PDU-Mapping-Attribut fiir Signale oder Signalgruppen
<I-SIGNAL-TO-T PRING UDID=" F29FF43D 7301660CC">
<SHORT-NAME>XDTS_cokemvi Sez5y3zzwBsuTéwngs</SHORT-NAME>
<PACKING-BYTE-ORDER>MOST-SIGNIFICANT-BYTE-LAST</PACKING-BYTE-ORDER>

<SIGNAL-REF DEST="I-SIGNAL">/PT_SENSOR/PKG_PT SENSOR/I_SIGNALS/PT_SENSOR R1 AR/AirTemp Outsd</SIGNAL-REF>
<START-POSITION>48</START-POSITION>
<TRANSFER-PROPERTY>PENDING</TRANSFER-PROPERTY>
<UPDATE- INDICATION-BIT-POSITION>59</UPDATE-INDICATION-BIT-EOSITION>

</I-SIGNAL-TO-I-FDU-MAFEING>

3.8.3.2  Spezielle Ports in einem Netzwerk-Modul

Trigger:

Trigger haben ein dhnliches Verhalten wie ein "SingleShot" in einem NIC-Modul.
Gibt es eine Wertdnderung in Bezug auf einen "Trigger'- Inport von '0' nach '1',
so fiihrt dies zu einer Ubertragung der jeweiligen PDU. StandardmaéRig ist der
Wert eines Triggers '0".

Setzt der User den Wert eines Triggers von '0" auf '1', wird einmalig eine
Ubertragung ausgelost.

Setzt der User den Wert eines Triggers von 1" auf '0', werden keine Uber-
tragungen ausgeldst.
Setzt der User den Wert eines Triggers von '1'auf '2', werden keine Uber-
tragungen ausgelost.

Enable:

Dieser Inport wird benutzt, um die Komponente zu aktivieren oder zu deaktivie-
ren. Wenn er auf '1' gesetzt ist, dann ist die Komponente aktiviert. Wenn er auf
'0' gesetztist, dann ist die Komponente deaktiviert. Der Standardwert firr diesen
Inport auf ECU Ebene ist '0'. Bei allen anderen Komponenten (Frame\PDU) ist
der Standardwert 1",

Statistics:
Dieser Bereich stellt die Details tber die Statistik der Kommunikation bereit.
Dieser Bereich ist auf den Ebenen Module\ECU\PDU\ verfiigbar.

PDU Level Statistic:
Dieser Bereich liefert Informationen fiir den Nutzer, wieviele Trigger (cyc-
lic\spontaneous\mixed) fiir die PDU gesetzt wurden und wieviele Ubertragun-
gen und Empfange fir die PDU stattfanden.
= 7] statistics

By TriggeringCount

l%:h TriggeringTime

l%:i T*_Count

By TX Time

Abb. 3-26 PDU TX Level Statistics
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= 7] Statistis
| | 'E':D RX¥_Count
| ] 'ED R¥_Length
B £ RA_Time

Abb. 3-27 PDU RX Level Statistics

FindService_HaveOffer:
Dieser Outport ist unter jeder verbrauchten oder angeforderten Servicestatistik
der ECUs verfligbar. Die mdoglichen Werte fiir diesen Outport sind ,0" und ,2".

Der Wert O gibt an, dass der Service angefordert wird, aber aktuell von den Steu-
ergeraten des Providers angeboten wird.

Der Wert 2 gibt an, dass der Service von den ECUs des Providers angefordert
und angeboten wird.

EventGroup_Subscriber_Count

Dieser Outport ist in jeder Event-Group-Statistik der bereitgestellten oder ange-
botenen Services der ECUs verfiigbar. Der Outport zeigt die Counts der ECUs
an, die die Event-Group erfolgreich abonniert haben.

EventGroup_Subscribe_Ack

Dieser Outport ist in jeder Event-Group-Statistik der verbrauchten oder angefor-
derten Services der ECUs verfligbar. Die moglichen Werte fir diesen Outport
sind,0",,1"und ,2".

Der Wert 0 gibt an, dass die Event-Group nicht abonniert wurde.

Der Wert 1 gibt an, dass die Event-Group erfolgreich abonniert wurde und eine
Bestéatigung durch den Provider erfolgt ist.

Der Wert 2 gibt an, dass versucht wurde, die Event-Group zu abonnieren, aber
eine negative Bestatigung des Providers vorliegt.

E2E_Status

Dieser Outport ist unter jeder empfangenen E2E-geschiitzten PDU mit den
unterschiedlichen AUTOSAR-Profilen 2, 5, 6 oder 7 verfligbar. Die unter diesem
Signal moglichen Werte finden Sie in der AUTOSAR-Spezifikation der E2E-Pro-
file.

SOMEIP Request/Response

Die "SOMEIP Request/Response” Kommunikation ist eine triggerbasierte Kom-
munikation. Wenn Sie den Triggerwert von 0 bis 1 einstellen, wird eine Anforde-
rung vom Client TX gesendet und eine Antwort vom Client RX empfangen.

ClientID

In "SOME/IP-methods" ist ClientID als Inport an eine ECU verfligbar. Dieser ent-
hélt zunachst den Zufallswert, aber Sie konnen diesen Wert auch manipulieren
(Bereich von 0 bis 65535). In diesem Fall wird der von Ihnen eingegebene Wert
fur die Client-ID in der Request-ID der Request/Response verwendet.
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ClientID ist als Outport auf Rx-Ebene fir die Anforderung von Diensten und auf
Tx-und Rx-Ebene fiir angebotene Dienste verfligbar. Dieser Outport enthalt den
Wert, der per "method request" gesendet wird.

SessionlD

In "SOME/IP-methods" ist die SessionlID als Inport bei Tx fiir die Anforderung
von Diensten verfligbar, ansonsten als Outport. Der Wert der SessionID muss
eindeutig sein. Mit jedem Request/Response-Zyklus wird die SessionID um 1
erhoht. Sobald ihr Wert bis 65535 reicht, wird der SessionID-Wert auf 1 zurlick-
gesetzt.

Sie kdnnen den SessionID-Wert auch bei Tx des anfordernden Dienstes einstel-
len. In diesem Fall wird Ihr eingegebener SessionID-Wert in der Request-ID der
Request/Response verwendet.

Manipulationsmdglichkeiten in einem Netzwerk-Modul

DLC for CAN\CAN-FD frames:

Jeder Ubertragene CAN\CAN-FD-Frame hat einen Import namens 'DLC', der
den Default-Langenwert von ARXML besitzt. Der Benutzer kann diesen Wert
wahrend der Simulation dndern.

CRC, SQCs for E2E profiles

Jede gesendete PDU, die durch die E2E-Profile 2, 5, 6 oder 7 geschutzt ist, stellt
Inports fir die Bearbeitung von CRC- und SQC-Signalen bereit. Das Verhalten
ist wie folgt definiert:

— Wenn der Inport-Wert des CRC- oder des SQC-Signals < 0 ist, wird der
berechnete Wert wahrend der Ubertragung verwendet.

- Wenn der Inport-Wert des CRC- oder des SQC-Signals > = 0 ist, wird
der manipulierte Wert am Inport wahrend der Ubertragung verwen-
det.

— Der Standardwert flr den Inport ist fir CRC und SQC -1.

Length for E2E profiles
Jede Uibertragene PDU, die durch die E2E-Profile 6 oder 7 geschiitzt ist, verfligt
Uber Inports zur Manipulation von Langensignalen.

Folgende Signale werden zur Unterstlitzung dieser Funktion bereitgestellt:

= -] FrameWwithProfile6AtSignal CAN

= ] hid_00000000_PduwithProfilesAtSignal CAN
@ ] Control
@ [ Statistics
W»E CRC
W)€ E2E_Length
)£ E2E_MaxDatalength
)& E2E_MinDataLength
BE signal_ibyte
e sQC

mrEpLc

Abb. 3-28 Signale zur Unterstitzung der Lange von E2E-Profilen
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E2E_Length:

Mit diesem Feld kénnen Sie Langensignale wahrend der Ubertragung manipu-
lieren. Der Feldwert E2E_Length Uberschreibt den in der ARXML-Datei vorhan-
denen Feldwert 'DATA-LENGTH".

- Der Standardwert fir den Inport ist -1.
- Wenn E2E_Length < 0 oder > DATA-LENGTH ist, dann wird der Wert
aus der ARXML-Datei benutzt. Anderenfalls wird der manipulierte
Wert verwendet.
Zusammen mit der oben genannten Bedingung sollte die E2E_Lange im folgen-
den Bereich liegen:

- E2E_Length <= E2E_MaxDatalength
- E2E_Length >= E2E_MinDatalLength

E2E_MaxDatalLength:

Sie kdnnen den in der ARXML-Datei vorhandenen Feldwert "MAX-DATA-
LENGTH" Uberschreiben.

— Der Standardwert fir den Inport ist -1.

— Wenn E2E_MaxDatalLength <0 oder > MAX-DATA-LENGTH ist, dann
wird der Wert aus der ARXML-Datei benutzt. Anderenfalls wird der
manipulierte Wert verwendet.

E2E_MinDataLength:
Sie kdnnen den in der ARXML-Datei vorhandenen Feldwert "MIN-DATA-
LENGTH" Uberschreiben.

— Der Standardwert fiir den Inport ist -1.

— Wenn E2E_MinDatalength <0 oder > MIN-DATA-LENGTH ist, dann
wird der Wert aus der ARXML-Datei benutzt. Anderenfalls wird der
manipulierte Wert verwendet.

— Wenn E2E_MaxDatalength < E2E_MinDatalength ist, dann wird eine
Fehlermeldung angezeigt.

FreshnessMode
Dieser Inport ist unter jeder ECU verflgbar. Die moglichen Werte fir diesen In-
port sind wie folgt:
— Ist der Wert 0, wird der FreshnessMode basierend auf kundenspezifi-
schen Berechnungen verwendet.
— Ist der Wert 1, wird der FreshnessMode aus dem Inport ,Freshness-
Manip” verwendet.
— Der Standardwert fir den Inport ist 0.

SwitchToHex

Jedes Signal in einer tbertragenen PDU verfligt Uber einen ,SwitchToHex", um
das Verhalten des Signal-Inports zu bestimmen. Mogliche Werte fir dieses Sig-
nal und das Verhalten sind:
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— Der Wert 0 zeigt an, dass der Signal-Inport als physikalischer Wert
interpretiert wird. Dies ist der Standardwert firr jeden ,SwitchToHex".

— Der Wert 1 zeigt an, dass der Signal-Inport als Hexadezimalwert inter-
pretiert wird.

User Add-ons fiir die AUTOSAR Rest Bus Simulation

Im AUTOSAR CAN/CAN-FD-Netzwerk enthélt der Frame PDUs. Die PDUs verfi-
gen Uber Signale, die die eigentlichen Daten sind, die auf den Bus Ubertragen
werden sollen. Jeder Frame und jede PDU haben ihre eigenen Eigenschaften,
die in der ARXML-Datei konfiguriert sind. Das Netzwerkmodul im LABCAR-Pro-
jekt bietet die Moglichkeit, einige der Frame/PDU-Eigenschaften und der Signal-
werte durch die Bereitstellung von Inputs zu manipulieren. Dariber hinaus kann
die weitere Manipulation anderer Eigenschaften oder Inhalte auch dadurch
erfolgen, dass die benutzerdefinierten Methoden fir Frames/PDUs im generier-
ten Code bereitgestellt werden.

Fir CAN/CAN-FD stellt das Netzwerkmodul die Methodensignaturen zur Verfi-
gung, um den Frame, die PDU-Eigenschaften und Inhalte zu manipulieren.
Diese Eigenschaften oder Inhalte konnen Sie in der Definition der Methoden
manipulieren.

Da das AE keine Frames enthalt, stellt das Netzwerkmodul fiir Automotive
Ethernet (SOME/IP) nur die Methodensignaturen zur Verfligung, um die PDU-
Eigenschaften zu manipulieren. Sie kdnnen diese Eigenschaften in der Defini-
tion der Methoden manipulieren.

Mit dieser Anforderung sind Sie in der Lage, den Inhalt der CAN/CANFD-Frames
und PDUs auf der Ebene der physikalischen (berechneten) Werte und auf der
Ebene der hexadezimalen (Raw Bytes) Werte zu manipulieren, sowohl fir
gesendete und als auch empfangene PDUs und CAN/CANFD-Frames.

Manipulierbare PDU Typen
- Signal-I-PDUs
Multiplexer PDUs und ihre statischen und dynamischen Teile
Container PDUs und Contained PDUs
NM-PDUs
GENERAL-PURPOSE PDUs
Secured-PDUs
N-PDUs
GENERAL-PURPOSE-I-PDUs

Eigenschaften von CAN\CAN-FD Frames manipulieren
Benutzerdefinierter Code kann Frame-Bytes und DLC auf der Tx- und Rx-
Seite manipulieren.
Benutzerdefinierter Code kann Frame-Bytes, DLC, ID und Enable auf der
Tx-Seite manipulieren
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PDU Eigenschaften manipulieren
+  Benutzerdefinierter Code kann die PDU und deren Inhalte auf physikali-

scher oder hexadezimaler Ebene manipulieren.
Benutzerdefinierter Code tiberschreibt normales Sende- oder Empfangs-
verhalten, indem er Zugriff auf PDU-Eigenschaften wie Zykluszeit fur zyk-
lische PDUs, Wiederholungszahl, Wiederholungsverzogerung fir
ereignisbasierte PDUs, Timeout, Trigger, Schwellenwert fiir Container-
PDUs usw. ermoglicht.

Benutzerdefinierte Methoden testen

Sie konnen den Namen der PDU oder des Frame in der Net wor kConf i gur a-
tion.xm wie folgt konfigurieren:

<User Mani pul ati on>

<CAN- CANFDFr ame FraneDi recti on="Tx" SearchByNanme="wi th-
profile6" />

<CAN- CANFDFr ane FraneDi recti on="Rx" SearchBy-
Nane="Fr ameW t hNPDU" />

<CAN- CANFDFr ane FraneDi recti on="Bot h" Sear chBy -
Nane=" Fr anf5i zeEqual ToCont ai nedPdus" />

<PduConfiguration Type="N-PDU' Direction="Tx" Manip-
Type="Hex" Sear chPduByNanme="npdu" />

<PduConfi guration Type="1-SI GNAL-| - PDU"' Direction="Tx"
Mani pType="Hex" Sear chPduByNane=" " />

<PduConfiguration Type="Miltipl exed-1-PDU" Direc-
tion="Rx" Mani pType="Phys"

Sear chPduByNanme="DT1Mix" />

<PduConfi guration Type="CONTAI NER-|-PDU" Direc-
tion="Both" Mani pType="Both"

Sear chPduByNane=" Cont ai ner pduane" />
<User Mani pul ati on/ >
Speichern Sie dann das Projekt.

Die Datei User Def i nedMet hods. h wird generiert mit den benutzerdefi-
nierten Methoden im folgenden Pfad:

Tar get _RTPC\ Cvbdul es\ nodul eNane\ User Def i nedMet -

hods\ User Def i nedMet hods. h

Legen Sie die Datei User Def i nedMet hods. ¢ im folgenden Pfad ab:
Tar get _RTPC\ Cvbdul es\ nodul eNane\ User Def i nedMet hods
Fligen Sie User Def i nedMet hods. h und <ar net _t ypes. h>indie c-
Datei ein und geben Sie eine Definition fir alle in der Header-Datei dekla-
rierten Methoden an.

Fuhren Sie den Build-Vorgang fur das LABCAR-OPERATOR-Projekt
durch.

In LABCAR-EE sehen Sie nach der Simulation den manipulierten PDU-
bzw. Frame-Inhalt.
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Signaturen von benutzerdefinierten Methoden

Die Signatur der benutzerdefinierten Methoden fiir jede PDU variiert je nach
Typ. Sie sind unten aufgefihrt.

Um eine gemeinsame Signatur fir benutzerdefinierte Methoden zu definieren,
werden fUr alle Arten von PDUs die Variablen Zykluszeit, Anzahl der Wiederho-
lungen und Verzogerung der Wiederholung hinzugefligt, auch wenn diese Vari-
ablen fur einige Anwendungsfalle nicht relevant sind. Zum Beispiel gelten
Anzahl und Verzdgerung der Wiederholungen nicht fir zyklische PDUs, und die
Zykluszeit gilt nicht fir triggerbasierte PDUs.

Die Frame Signatur

voi d User Mani pul ati on_TX FranmeByt eArray_Fr aneNanme(
uint32_t* id, unsigned int* dlc, bool* enable, unsigned
char* byteArray);

voi d User Mani pul ati on_RX FranmeByt eArray_Fr ameNane
(unsigned int* dlc, unsigned char* byteArray);

I-Signal-I-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNane(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc,uint64_t* cycle_tinme_ns, uint32_t*
rep_count, uint32_t* rep_period_ns, unsigned char*

byt eArray);

voi d User Mani pTxPhys_PduNane( Pduname_PhysVal ues_t *
pSi gnal s);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduName( (ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray);

voi d User Mani pRxPhys_PduNanme( PduNanme_PhysVal ues_t *
pSi gnal s);

typedef struct

{

doubl e Si gnal _Newsi gnal ;

doubl e Si gnal _Newsi gnal _1;

doubl e Si gnal _Newsi gnal _2;

} PduNane_PhysVal ues_t ;

PduNane_PhysVal ues_t Pdunane_PhysVal ues;

General-Purpose-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNane(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc,uint64_t* cycle_tinme_ns, uint32_t*
rep_count, uint32_t* rep_period_ns, unsigned char*

byt eArray);
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voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduName( (ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray);

General-Purpose-I-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNanme(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc,uint64_t* cycle_tinme_ns, uint32_t*
rep_count, uint32_t* rep_period_ns, unsigned char*

byt eArray);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduNanme((ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray);

N-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNane(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc,uint64_t* cycle_tinme_ns, uint32_t*
rep_count, uint32_t* rep_period_ns, unsigned char* byte-
Array);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduNane((ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray);

NM-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNane(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc,uint64_t* cycle_tinme_ns, uint32_t*
rep_count, uint32_t* rep_period_ns, unsigned char* byte-
Array);

voi d User Mani pTxPhys_PduNane( Pduname_PhysVal ues_t* pSig-
nal s);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduName( (ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray);

voi d User Mani pRxPhys_PduName( PduNanme_PhysVal ues_t * pSig-
nal s);

DCM-I-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNanme(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc,uint64_t* cycle_time_ns, uint32_t*
rep_count, uint32_t* rep_period_ns, unsigned char* byte-
Array);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduName( (ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray);

Multiplexor-Pdu: Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNane(ui nt32_t* id,
uint32_t* dlc, unsigned char* byteArray, double* selec-
tor Fi el dval ue);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_ _PduNanme(ui nt 32_t*

dl ¢, unsigned char* byteArray);

Multiplexed_pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduNane (Signature
based on the type of static/dynam c pdu);
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voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_ _PduNanme (Signature
based on the type of static/dynam c pdu);

Container Pdu: Transmitter und Receiver

voi d HexMani pTx_PduNane(ui nt 8_t *contai ner Tri gger,

ui nt 64_t *Cont ai ner Threshol d_si ze, uint64_t *container -
Ti meQut _ns);

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray_PduNane((ui nt32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray );

Contained-Pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_Byt eArray_PduName( Si gnat ur e based
on type of contained pdu + uint8_t *containedPduTrigger,
uint64_t *contai nedPduTi meQut _ns, Aggregator Func *Lastls-
Best Or Queued) ;

voi d User Mani pul ati onRx_Byt eArray _PduNane(ui nt 32_t* dl c,
unsi gned char* byteArray );

Secured-Pdu/Authentic pdu : Transmitter und Receiver

voi d User Mani pul ati onTx_ByteArray_ PduNane( Signature
based on the type of authentic pdu, uintl6_t* datald,
doubl e* tfv, double* tmac);

voi d User Mani pul ati onRx_ByteArray _$pduNanme$( uint32_t*
dl c, unsigned char* byteArray, uintl6_t* datald, double*
tfv, double* tmac);

Beispiel fiir C-Code fiir benutzerdefinierte Methoden
A CAN/CANFD Frame

void frameNanme( uint32_t* id, unsigned int* dlc,
unsi gned char* byteArray, *enable )

{
*id = 4
*dlc = 5;
*enable = true; // possible values: true/false
*(byteArray+0) = 1;
*(byteArray+2) = 12;
}

B Die physikalische Manipulation der Tx and Rx Pdu
voi d pdunane (PduNanme_PhysVal ues_t* pSignals)
{

pSi gnal s->si gnal nane = 2; //

Die Signalnamen und die Struktur der PduNane_PhysVal ues_t fir
die physikalische Manipulation der PDU befinden sich in der Datei
Si gnal Structure. h.
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C Die Manipulationsmethode "SignallPdu Hex "

voi d pdunane(uint32_t* id, uint32_t* dlc,uint64_t*
cycle_tine_ns, uint32_t* rep_count, uint32_t*
rep_period_ns, unsigned char* byteArray)

{
*dlc = 2;
*cycle_time_ns = 3000000000; //only for cyclic pdus
*rep_count = 5; /lonly for trigger based

pdus where repetition
count > 0 &
repetitonDelay > 0

*rep_period_ns = 4000000000; //only for trigger based

pdus
*(byteArray+0) = 1;
*(byteArray+1l) = 1;
*(byteArray+2) = 1;

}

Die Manipulationsmethode "Multiplexed Pdu Hex"

voi d nuxpduname (uint32_t* id, uint32_t* dlc, unsig-
ned char* byteArray, doubl e* sel ectorFiel dval ue)

{

*sel ector Fi el dval ue = 1;

}

Die Manipulationsmethode "Secured ISignalPdu Hex"

voi d securedpduname(uint32_t* id, uint32_t* dlc,
unsi gned char* byteArray, uintl6_t* datald, double*
tfv, doubl e* tnac)

{
*(byteArray+0) = 1;
*(byteArray+1) = 1;
*(byteArray+2) = 1;
*tfv =2;
*tmac = 41;

}

Die Manipulationsmethode "Container Pdu Hex"

voi d pdunane(ui nt8_t *containerTrigger, uint64_t
*Cont ai ner Threshol d_si ze, uint64_t
*cont ai ner Ti meQut _ns, unsigned char *byteArray)"
{

*dl c= 5;

*cont ai nerTri gger = Contai ner _DEFAULT_TRI GGER;

/1 Possible values : Container DEFAULT_TRI GGER
or Cont ai ner _FI RST_CONTAI NED_TRI GGER

*Cont ai ner Threshol d_si ze = 5;
*cont ai ner Ti meQut =1000000000;
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G Contained Pdu in Container Pdu
voi d pdunane(uint32_t* id, uint32_t* dlc,uint64_t*
cycle_tine_ns, uint32_t* rep_count, uint32_t*
rep_period_ns, unsigned char* byteArray,
uint8_t *containerTrigger, uint64_t
*cont ai ner Ti meQut _ns, Aggr egat or Func
*Last | sBest Or Queued)

{

*dlc = 6;
(byteArray +0)=6;
*Last | sBest Or Queued = Cont ai nedPdu_Last | sBest; //
Possi bl e val ues : Contai nedPdu_Last | sBest or
Cont ai nedPdu_Queued

*cont ai nedPduTri gger = Cont ai nedPdu_TRI GGER_NEVER;, //
Possi bl e val ues : Contai nedPdu_TRI GGER_NEVER or
Cont ai nedPdu_TRI GGER_ALWAYS

*cont ai ner Ti neQut _ns = 10000000000;

Reihenfolge der Manipulationsmethoden

Die folgende Abbildung Abb. 3-29 zeigt die Reihenfolge der Benutzermanipula-
tionsmethoden fiir den Sender (Tx) und den Empfanger (Rx), wenn die Manipu-
lation auf der physikalischen Pdu-Ebene, der HEX-Ebene sowie auf der Frame-
Ebene aktiviert ist.

The execution order of manipulation methods The execution order of manipulation methods
when the manipulation is enabled at when the manipulation is enabled at
Pdu Physical level, Pdu Hex level and Pdu Physical level, Pdu Hex level and
at Frame level for transmitter (Tx): at Frame level for reciever (Rx):
1. Pdu Physical level manipulation — » 1. Frame level manipulation
| : |
=]
2. Pdu Hex level manipulation E 2. Pdu Hex level manipulation
E
l =
%]
: |
it
('
3. Frame level manipulation _ 3. Pdu Physical level manipulation

Abb. 3-29 Reihenfolge der Benutzermanipulationsmethoden

Nutzung der OpenSSL-Bibliothek

Um CMac mit den Methoden von OpenSSL zu berechnen, gehen Sie wie folgt
vor:

1. Flgen Sie die Header-Datei #i ncl ude <openssl/cnac. h>
in User Def i nedMet hods. c ein.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 196



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

2. Verwenden Sie OpenSSL-Methoden wie CMAC_xxx() in der
benutzerdefinierten Methode und berechnen Sie CMac wie im
folgenden Beispiel in .Abb. 3-30 auf Seite 198.
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3.8.5 Manipulation des Selektorfelds fiir Multiplex-PDU mit Inport
Signal
Das Multiplexing (MUX) wird verwendet, um unterschiedliche COM I-PDUs an
die gleiche Position in einer einzelnen Multiplex-I-PDU zu transportieren. Eine
Multiplex-PDU besteht aus einem dynamischen Teil, einem Selektorfeld und
einem optionalen statischen Teil. Abhdngig vom Wert des Selektorfelds hat der
dynamische Teil unterschiedliche Layouts.
Ein Selektorfeld manipulieren
1. Setzen Sie Mani pul at eSel ect or Fi el d="true" inder
Net wor kConf i gurati on. xm .
> Ein Selektorfeld Inport wird unter jeder Sender-Multiplex-PDU
erzeugt.

> Der Inport-Name des Selektorfelds ist der Name des urspriing-
lichen Signals des dynamischen Teils, auf das der Datenfilter
angewendet wird (Selektorfeld-Signal).

Der Standardwert fiir das Selektorfeld ist -1.
Mogliche Werte fiir den Inport des Selektorfelds sind:
e -1
« valid SF val ue (Wertedes Selektorfeldsin ARXML)
e invalid SF val ue (enanderer Wertals - 1 oderval i d SF val ue)

Die folgende Tab. 3-1 stellt die Kommunikation der MUX-PDU dar, wenn das
Selektorfeld (SF) manipuliert wird.
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Wert des Selektor- Ubertragung der MUX-PDU

felds

-1

Ubertragen der dynamischen Teile der MUX-PDU bei
Wert TMTT in sequenzieller Weise

Beispiel: Annahme: alle dynamischen Teile haben die
gleiche Zykluszeit

— DP1=100ms; DP2 =100 ms; DP3 = 100 ms

— Bei 100 ms: DP1 wird Ubertragen

— Bei 200 ms: DP2 wird Ubertragen

— Bei 300 ms: DP3 wird Ubertragen

— Bei 400 ms: DP1 wird Ubertragen

— Bei 500 ms: DP2 wird Ubertragen

- Und so weiter

Valid SF value

Ubertragen nur des dynamischen Teils an TTMT, des-
sen Datenfilterauswertung "true" ist

Beispiel: SF Wert von DP1 = 1 und Datafilterresult =
true (MaskEqualsX=true) and TMTT = 100 ms

— SFWertvon DP2 =2

— SF Inport Wert =1

- Ubertragen nur von DP1 bei 100 ms

Invalid SF value

Die Auswertungsergebnisse des Datenfilters stehen

auf "false" fur alle dynamischen Teile

Ubertragen des initialen dynamischen Teils mit Pay-

load 0 und ungdiltiger SF

Beispiel: SF Wert von DP1 = 1 und das folgende initiale

dynamische Teil:

— SF Wertvon DP2 =2

— SF Inport Wert = 4

- Ubertragen von DP1 bei TMTT mit SF = 4 und Pay-
load =0

— Beim Empféanger wird dieser dynamische Teil als
"invalid SF value" abgewiesen

Tab.3-1  Kommunikation der MUX-PDU bei Manipulation des Selektorfelds

Firjeden ungdltigen Wert des Selektorfelds wird die folgende Warnmeldung im
Hardwareprotokoll des ETAS Experiment Environment angezeigt.

"Entered Selector Field value is invalid, and it m ght get
truncated to selector field length. At the receiver end,
dependi ng on the received selector field value, the cor-
respondi ng dynami c part either gets accepted or rejected.”
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Customer Specific

Default value =
\When the SF Inport Value!
=-1 No Data Filters will

be applied
" Allthe DPs gels |
transmitted at TMTT
time in cyclic order Selector F
one after the other
2387 /\Blu 5

NetworkConfiguration.xm|

ManipulateSelectorField(boolan
attribute)
defaull value= False

True
SF Attribute

ield Inport

1,458,200
=1

Invalid Valus|

Valid Value

Data Filter
avaluation®

For all the valid SF
values always the
DFs gets accepled at]

Data Filter evaluation
=false

MUX gets transmitted at )

TMTT timing with Payload
setto 0.

*|SF bits are selto SF value

the recaiver and

DF whose initial
setlo true its

be used,
Althe Recaner end
this PO gets

rejected
RXCounts wont gat
incremented

Abb. 3-31 Workflow-Diagramm - Kundenspezifisch

€ veiter bei Abb. 3-32 auf Seite 2
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Generic

Valuesofall DPs
are considered
[Data filters ars
i applied on them

DFE-= 3F Sgnal Value=s
2

DPT-= 5F sgnal Value=
]

TMFT Fal==
defined

DP gets transmitted at
TMTT timin:
DFZ and DF:

MUX isnot
‘tran smitted

DF gets transmitted
atTMFT timing

Seleced SF value
get transmitted
Fom comesponding
DF from where it
gets tiggerad

Valid 5F

DP&= SF signal Valuse=
4

Inwalid L
SF DFT> SF signal Values
8
Accepted at the Rejected at
Receivwer end Receiver End

OPE-= SF signal Valus=2

DPT7-= SF signal Value=&

Both getsacoepted

Abb. 3-32 Workflow-Diagramm -Generic
@ Start bei Abb. 3-31 auf Seite 201
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Die obige Funktion wird nur fur die unten aufgefiihrten zeitbezogenen Spezifi-
kationen getestet.

- Cyclictiming mode, auch die Zykluszeit fir alle dynamischen Teile ist
gleich.

— TMTT (Transmission-Mode True-Timing)

3.8.6 Benutzerdefinierter C-Code
In Netzwerk-Modul ist es mdoglich, zum automatisch erzeugten Code weiteren
benutzerdefinierten Code hinzuzufligen, um die Inhalte von Frames oder Signa-
len zu zu manipulieren oder zu erweitern.

1. Wahlen Sie im Hauptmeni Project — Options.

2. Wahlen Sie im Optionsfenster die Registerkarte ,Modules".

NM_Project Options X

General Modules Events

RTPC

Module Properiies

Link to Extemal Files
Matlab Search Path

Pararmeterizafion M-Files

Use Links Within Madlel

3. Wahlen Sie ein Netzwerk-Modul und klicken Sie Link to Exter-
nal Files.

Das Fenster ,Select External Files for Compilation and Linking”
wird gedffnet.
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4. Wahlen Sie die einzubindende(n) Quelldatei(en).

Select External Files for Compilation and Linking X

Module Path ‘D A\LCO_Projects\NM_Praject Target_RTPCYGModulesiNM_Temp, ‘

Current Path ‘s(CMuw\eDm\NMjemp\usevDenanemuds ‘

Select Additional Include Directories and Source or Object Files
Select Diractory: Selected Include Search Pathe:

& Parent $(ChioduleDiniNM_Temp

$(OModuleDIftNM_Termplaggs
JUserDetnedMethods > | $(CMocisDIf\NM_TempiCanhisgs
5
o

hocleDif\NM_Tempypdus
ModuleDi\NM_Temp\UserD

SelectFile: Selected CSource Files and Object Files:
[AUserDefinedhethacis c] MocluleDif\NM_T (Tx_EthemetPhysi ~

5
$(ChoduleDif\NM_Templpdus\EthermetTx_EthemetPhysi
$(CMoculeDin\NM_Tempipdus\EthermetTx_EthemetPhysi
${ChocluleDir)
5
5

NM_T (Tx_EthemetPhysi
ModuleDifiNM_T (Tw_EthemetPhysi
ModuleDif\NM_TernpiUserD JserDefi

< >

SelectFile: Selected Library Files:

“ INFO

Es konnen nur Dateien ausgewahlt werden, die sich im
Modulverzeichnis befinden.

Die gewahlten Dateien werden im Feld ,Selected C Source
Files and Object Files" angezeigt.

5. Klicken Sie OK.

Diese Dateien werden bei zukiinftigen Codegenerierungen
immer mitkompiliert und mitgelinkt.

6. Verlassen Sie das Register ,Options” mit OK.

“ INFO

LCO bereinigt den Ordner "Model" wahrend der Codegenerierung. Verkntpfen
oder platzieren Sie keine Dateien direkt im Ordner "Model".

Legen Sie die erforderlichen benutzerdefinierten Dateien nur innerhalb des
Ordners ,UserDefinedMethods" ab. Der Codegenerierungsprozess l6scht die
Datei(en), wenn sie auBerhalb des Ordners platziert werden.
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Distribute CAN/Ethernet Send PDUs
Der Sendepuffer der CAN/Ethernet-Karte kann nur eine begrenzte Anzahl von
Frames speichern.

Gesendete PDUs konnen verloren gehen, wenn eine Zykluszeit gewahlt wird,
die dazu fiihrt, dass die gesendeten PDUs zu bestimmten Zeiten eintreffen wer-
den.

Wenn beispielsweise 5 PDUs in einer Zykluszeit von 10 ms, 20 ms und 100 ms
gesendet werden, konnte dies zu einem Pile-Up oder Stau bei n*20 ms (n=0, 1,
2,...) und insbesondere bei n*100 ms fihren.

Die Funktion "Distribute CAN/Ethernet Send PDUs" verhindert einen solchen
Stau oder maglichen Datenverlust, indem einzelne PDUs (beim erstmaligen
Senden) mit einer leichten Verzogerung gegentiiber anderen PDUs gesendet
werden.

Diese Funktion ist in einem Netzwerkmodul standardmafig aktiviert.
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3.9 NIF-Module (Network Integration FlexRay)

LABCAR-NIF V5.4.13 (Network Integration FlexRay) ist ein Modultyp in LAB-
CAR-OPERATOR V5.4.13. Es ermdglicht ein einfaches Testen von Steuergera-
tefunktionen, die FlexRay-Kommunikation beinhalten.

Die gesamte FlexRay-Buskonfiguration wird aus einem Datenmodell eingele-
sen, das zuvor mittels einer Softwarelésung der Firma Elektrobit (EB tresos
Busmirror) erstellt wurde. LABCAR-NIF V5.4.13 erstellt automatisiert den Quell-
code fir den zu simulierenden Restbus in Form eines NIF-Moduls. Zu diesem
kann auch benutzerdefinierter Code hinzugefiigt werden.

Die Signale des NIF-Moduls, welche den Signalen auf dem FlexRay-Bus ent-
sprechen, sind im Connection Manager verfligbar und kdnnen dort mit Signalen
anderer Module verbunden werden.

“ INFO

LABCAR-NIF V5.4.13 verwendet die ,StringTemplate.NET" und ,ANTLR" Bib-
liotheken — bitte beachten Sie die entsprechenden Lizenzbedingungen, die
Sie in "Appendix” auf Seite 412 finden.

Hardwareanforderungen

Damit Sie FlexRay-Bussimulationen durchfihren kdnnen, bendtigen Sie auf
dem Simulationstarget Real-Time PC ein oder mehrere PCI-Boards vom Typ
EB 5100 oder EB 5200 der Firma Elektrobit Automotive. Dabei ist auch ein
Mischbetrieb moglich — pro NIF-Modul kann jeweils ein Board angesprochen
werden.

Sie konnen dieses FlexRay Interface auch bei ETAS bestellen - die Bestelldaten
sind wie folgt:

Bestellname Bestellnummer
EB 5100 Elektrobit FlexRay Interface Solution ~ F-00K-106-407
EB 5200 Elektrobit FlexRay Interface Solution ~ F-00K-108-467

Softwareanforderungen

Fur die Erzeugung der zu importierenden Dateien zur Restbussimulation wird
eine Lizenz der Software ,EB tresos Busmirror” (4.6.x und hoher) von Elektrobit
benétigt.

“ INFO

Aufgrund der Umstellung des ETAS RTPC Betriebssystems auf 64 Bit werden
Versionen < 4.6 nicht mehr unterstitzt. Bei der Migration alterer LABCAR-
OPERATOR-Projekte in die aktuelle Version werden auf nicht mehr unter-
stltzten EB tresos Busmirror-Versionen basierende NIF-Module nicht gean-
dert. Diese Module kénnen dann nicht mehr editiert oder auf dem Real-Time
PC ausgefiihrt werden und missen durch neue NIF-Module ersetzt werden.
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Erstellen der benotigten Dateien mit EB tresos Busmirror
Fir die Integration der FlexRay-Buskonfiguration in LABCAR-OPERATOR muss
das Datenmodel sowie die auf den Boards EB5100 oder EB5200 ausfiihrbaren
Bindrdateien aus einem EB tresos Busmirror-Projekt importiert werden.

BMCf g. t db

Firmware.ttc
Einzelheiten dazu, wie diese Dateien erstellt werden, entnehmen Sie bitte der
Dokumentation zu EB tresos Busmirror.

Erstellen eines FlexRay-Moduls
Nachdem mit EB tresos Busmirror das Datenmodell und die ausfiihrbaren
Binardateien erzeugt wurden, konnen diese in das LABCAR-OPERATOR-Projekt
integriert werden. Verwenden Sie den Modul-Wizard, um ein neues NIF-Modul
zu erstellen.
FlexRay-Modul hinzufiigen
1. Erstellen Sie ein neues oder 6ffnen Sie ein vorhandenes LAB-
CAR-IP-Projekt (siehe 3.1.3 auf Seite 24).
2. Wahlen Sie im ,Project Explorer” den Ordner mit dem Namen
des Targets.
3. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Add Module.

Project Explorer X
=0 Targels Project Title
5 OmE
P Hordwar|  Add Module

j

Edit OSConfiguration
. Im ,Add Module Wizard", wahlen Sie Add FlexRay Module.
. Klicken Sie Next.

. Geben Sie einen Namen flir das Modul ein.

. Klicken Sie Finish.

> Im ,Project Explorer” wird das neue Modul hinzugefiigt.

~N o o b
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3.9.3 Anbindung an die EB tresos bmc Toolkette
Das Fenster eines NIF-Moduls unterteilt sich in die zwei Bereiche ,EB tresos
bmc File import” und ,Settings".

EBtresos bme File import
EB tresos bme project directory.
Tool Chain Version | 4.11x Use Target User Modules [ s e
Search Filter - Al None Al None Al None
Name Use EB Maid Manipulation  UseEB Maid Diagnostic Use FlexRay Monitor e
e
Settings
Calculation Mode Base Rate -
Switch transformation mode for Sent signals to spontaneous @]
Generate Target Communication flags as Parameters =]
Send/Receive signals InvalidValue when Frame or PDU is disabled &
Generate Code for Coded Vialue treatment for signals with physical comversions (=]
Board Index o
RTPC Compile Optimization Level

1. Wahlen Sie im Feld ,EB tresos bmc project directory” das EB
tresos Projekt aus, dessen Datenmodel und ausfiihrbaren
Binardateien Sie in das NIF-Modul importieren wollen.

2. Speichern Sie das NIF-Modul.

Synchronisieren der EB tresos bmc Dateien und Generierung des NIF-Modul
Quellcodes

Die Generierung des Quellcodes wird immer dann ausgefuhrt, wenn das Modul
gespeichert wird oder wenn die externen Dateien synchronisiert werden. Die
Generierung des Quellcodes fiir das NIF-Modul greift grundsatzlich auf Arbeits-
kopien der importierten EB tresos bmc-Dateien zu. Mittels eines Synchroni-
sationsmechanismus konnen diese externen Dateien erneut in das NIF-Modul
importiert werden.

Dieser Vorgang kann automatisiert werden:

- Die automatische Synchronisation wird durch die Option
LJImport files when generating code” aktiviert.
- Aktiviert: Die Dateien werden immer vor einer erneuten
Codegenerierung synchronisiert. Die Codegenerierung
erfolgt dann basierend auf den synchronisierten Dateien.
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- Deaktiviert: Die Dateien werden nur manuell synchronisiert.
Die manuelle Synchronisierung und die anschlieRende
Codegenerierung werden manuell Giber die Schaltflache
ausgefuhrt.

“ INFO

Wird in dem NIF-Modul manuell erstellter User Code verwen-
det, wird dieser erst bei Ausfiihrung der Codegenerierung in
den NIF-Modul-Quellcode integriert.

Integration von Target User Modules (EB MAID)

EB tresos bmc ermoglicht es, Giber sog. Target User Modules (TUM) zusatzli-
che Funktionalitét in die ausfihrbare Binardatei zu integrieren. Die Schnittstel-
len dieser TUM sind in sog. TUM-Descriptions hinterlegt. Mittels dieser TUM-
Descriptions kann zusatzlicher Quellcode fir das NIF-Modul generiert werden,
welcher eine Kommunikation mit den TUM zur Laufzeit ermdglicht.

- Aktivieren Sie die Unterstiitzung von TUMs durch die Option
,Use Target User Modules".

“ INFO

Ist dieser Schalter deaktiviert, wird die TUM-Description igno-
riert und es erfolgt auch keine Codegenerierung fir die EB
MAID Unterstutzung.

3.9.4 Modulkonfiguration
Das Fenster eines NIF-Moduls ist in die zwei Bereiche ,EB tresos bmc File
import” und ,Settings” unterteilt. Bearbeiten Sie im Feld ,Settings” die jeweiligen
Optionen und speichern Sie das NIF-Modul.
Anpassen der Taktzeit des NIF-Moduls auf dem Realtime PC
Die Taktzeit der SendReceive-Task betragt grundsétzlich T ms. Die zum voll-
standigen Signalaustausch zwischen NIF-Modul und Applikation auf dem

Board notwendigen Aufrufe werden dabei gleichmaRig auf fiinf sog. Calcula-
tion Slots verteilt.

In jeder Ausflihrung der SendReceive-Task wird dabei ein einzelner Calculation
Slot ausgefihrt, wobei dessen Anteile am Gesamtaustausch zwischen NIF-
Modul und Board synchronisiert werden. Zusétzlich werden die Aufrufe zum
Austausch der Signale einer einzelnen PDU noch mit der FlexRay Cycle Repeti-
tion der zugehdrigen FrameTriggerings moduliert, wodurch eine méglichst
gleichmaRige Auslastung des Real-Time PC und des Boards erreicht wird.
Dies bedeutet, dass der vollstandige Signalaustausch nach insgesamt 5 ms
vollendet wird. Durch Anderungen der Taktzeit kann entweder eine
Performanzoptimierung erreicht werden (Taktzeit > T ms) oder eine Steigerung
der Synchronisierung (Taktzeit < T ms).
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- Wahlen Sie im Feld ,Settings" unter ,Calculation Mode Base
Rate" den Teiler fiir die Periode.

Mdgliche Werte sind: 1/8,1/4,1/2.1,2,4und 8.
1/8 = Steigerung der Performanz (effektiv 8 ms)
8 = Steigerung der Synchronisierung (effektiv 125 ps)

“ INFO

Die tatsachliche Ausfiihrung der Lese.- und Sendekommunikation fir einen
Frame oder eine PDU erfolgt in ganzzahligen Vielfachen der Taktzeit des NIF-
Moduls. Die jeweilige Taktzeit eines Frames oder einer PDU wird dabei dem
zugrundeliegenden Datenmodell entnommen.

Optimierung der Performanz und Vermeidung konkurrierender Signalwerte
Um die Aufrufe der Funktionen zum Signalaustausch von Sendesignalen zu
minieren, werden diese bei Bedarf nur dann ausgeftihrt, wenn sich der Wert des
zu sendenden Signals seit dem letzten Aufruf gedndert hat. Dadurch kann eine
Optimierung der Performanz erreicht werden.

- Wahlen Sie diese Option durch Aktivieren von ,Switch transfor-
mation mode for Sent signals to spontaneous”.

Generierung der Target Communication Flags als Parameter

Zur Steuerung der Kommunikation fur Frames bzw. PDUs oder der Buskommu-
nikation werden pro Frame bzw. PDU ein Steuersignal ,Enable” und ,Idle" sowie
fiir die Buskommunikation ,CommEnable” und ,HardBoundaries” generiert. Mit
dieser Option kann gewahlt werden, ob diese Signale als Inports oder als Para-
meter generiert werden.

Die Signale fiir die Ausgabe des Zeitstempels der letzten Anderung einer
Receive-PDU werden grundsatzlich als Outport angelegt.

Signal InvalidValue bei deaktiviertem Signal ,Enable” Port

Ist ein Frame oder eine PDU Uber das Signal ,Enable” zur Laufzeit deaktiviert,
kann Uber diese Option gesteuert werden, ob in diesem Fall fir jedes Signal der
JInvalidvalue” aus dem FlexRay-Datenmodell als Ersatzwert gesendet oder
empfangen werden soll.
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Unterstiitzung symbolischer Werte bei Signalen mit Skalierungen

Verfligt ein FlexRay-Signal tber eine Skalierung zur Umrechnung des Ubertra-
genen Rohwertes in physikalische GroRen, werden haufig auch sogenannte
,Symbolische Werte" verwendet (z.B. um einen Fehlerzustand zu Uibertragen).
Diese symbolische Werte dirfen dabei nicht der Skalierung unterworfen wer-
den.

Um nun einen skalierten physikalischen Wert von einem unskalierten symboli-
schen Wert unterscheiden zu kénnen, kénnen zusétzliche Inports und Outports
generiert werden, mit denen dieses Verhalten zur Ausflihrungszeit gesteuert
werden kann.

Um diese Codegenerierung auszufiihren, aktivieren Sie die
Option ,Generate Code for Coded Value treatment for signals
with physical conversions”.

Unterstiitzung mehrerer EB5100 oder EB5200 in einem Real-Time PC

Es konnen auch mehrere unabhangige LABCAR-NIF-Module erzeugt werden —
die Identifikation der jeweiligen EB5100 oder EB5200 (innerhalb der Verzeich-
nisstruktur des LABCAR-OPERATOR-Projektes) erfolgt tiber den Index des
Boards.

Geben Sie den Index unter ,Board Index” ein.

Compile Optimization Level

Mit dem Schalter ,RTPC Compile Optimization Level” kann der Optimierungs-
grad der Build-Umgebung auf dem Real-Time PC bestimmen. Diese Option ent-
spricht dem Optimierungsgrad welcher tiber das Webinterface des Real-Time
PC eingestellt werden kann, betrifft jedoch nur den generierten Quellcode des
NIF-Moduls.
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3.9.5 Anbindung des NIF-Moduls in das LABCAR-OPERATOR Pro-
jekt
Modulkonfiguration speichern
1. Wabhlen Sie File — Save.

Die Modulkonfiguration wird abgespeichert und der Quellcode
des Moduls generiert. Das Modul wird dann in das LABCAR-
OPERATOR Projekt integriert und im Project Explorer darge-
stellt.
Project Explorer - x
(=[] Targets
=] RTPC

2% FexRayModuls
@ Hardware

Nach erfolgreicher Codegenerierung wird fiir das NIF-Modul
ein Verzeichnis mit folgenden Dateien und Verzeichnissen

angelegt.
ModelData B Name )
Target RTPC | DataModel
CMedules . MappingFiles
FlexRayMedule RuntimeData
DataModel | UserCode
MappingFiles | FleRayCode.c
RuntimeData || FleRayCodeh
UserCode || FlexRayModule.Imd
codegen 2 FlexRayMenitorxml
as |2 FlexRayPropertiesxml
RTIO

0S Configuration und Connection Manager aktualisieren
1. Wechseln Sie in das Register ,0S Configuration”.

2. Klicken Sie Update Processes.

Die fur das NIF-Modul erstellten Tasks und Prozesse werden
angezeigt.
3. Wechseln Sie in das Register ,Connection Manager".
4. Klicken Sie Update Ports.
Alle Inputs (Send-Payloads) und Outputs (Receive-Payloads)
des Datenmodells werden angezeigt.
Modul kompilieren
1. Wahlen Sie Project — Build
oder
2. Klicken Sie das Symbol Build LABCAR Project.

%3

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 212



ETAS

3.9.6

Arbeiten mit LABCAR-IP

Benutzerdefinierter Code und Anpassungen

Als Erweiterung zu dem aus dem Datenmodell automatisiert generierten NIF-
Modul Quellcode kann manuell erstellter Quellcode integriert werden. Die einzu-
fligenden Code-Fragmente werden per Platzhalter an den entsprechenden Stel-
len des generierten Codes injiziert.

Dateien fiir Codefragmente

Das NIF-Modulverzeichnis enthélt einen Unterverzeichnis zur Integration von
manuell erstelltem Quellcode:

..\ <Modul nane>\ User Code\ *. fragnent . c

Jede Datei in diesem Verzeichnis mit Dateiendung . f r agnment . ¢ wird als
Codefragment ausgewertet. Das Format dieser Dateien ist wie folgt:

/ /[ Code | ocation Indicator 1]

<user code>

/1 [ Code | ocation Indicator 2]

<user code>

“ INFO

Wird in dem NIF-Modul manuell erstellter User Code verwendet, wird dieser
erst bei Ausfiihrung der Codegenerierung in den NIF-Modul Quellcode integ-
riert.

Code Location Indicator

Der Beginn eines Codefragments wird durch die Angabe des Code Location
Indicator angegeben. Der Code Location Indicator wird in eckigen Klammern
eingeschlossen und als Kommentarzeile im Quellcode angegeben.

Nach dem Code Location Indicator folgt der zu integrierende Quellcode, der
vom Codegenerator in das NIF-Modul eingefiigt wird. Der Code endet vor dem
nachsten Code Location Indicator — das Format des Code Location Indicators
folgt einer der folgenden Varianten:

Spezifische Code Location Indicators mit globalem Kontext

/1 [ <CodePoi nt >]

Dabei ist CodePoi nt eine Textmarke im generierten Quellcode, an der der
User Code eingefiigt wird. Es gibt globale Textmarken, die nur einmal im gene-
rierten Quellcode vorkommen. Fir diese mussen dann keine weiteren Informa-
tionen zur Angabe des Ortes angegeben werden.
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Gultige Textmarken fir CodePoi nt in dieser Variante sind:
/ /[ decl arati ons]

//[beforelnit]

/l[afterlnit]

/[ bef or eSend]

/ /[ af t er Send]

/1 [ bef or eRecei ve]

/ /[ aft er Recei ve]

/[ beforeExit]

/l[afterExit]

Spezifische Code Location Indicators mit PDU- und Signal-Kontext

Fir andere Textmarken gibt es mehrere Instanzen, z.B. pro Payload oder pro
Signal. Fir diese Textmarken missen weitere Identifikatoren angeben werden,
um den Kontext sowie das Objekt anzugeben, auf den sich der Code Location
Indicator bezieht:

/1 [ <CodePoi nt >: <cont ext >: <obj ect >]

Gliltige Textmarken flir CodePoi nt in dieser Variante sind:

/' /[ bef ore: cont ext : obj ect]

/1 [ bef or eUnl ock: cont ext : obj ect ]

/1 [ bef or eEncode: cont ext : obj ect ]

/ /[ bef or eSend: cont ext : obj ect ]

/I [ af t er Recei ve: cont ext : obj ect ]

/ /[ af t er Decode: cont ext : obj ect]

/ /[ af t er Lock: cont ext : obj ect]

/'l [after:context:object]

Der cont ext der Textmarke kann sich auf folgende Vorgange im Programm-
ablauf beziehen:

SendSi gnal

Recei veSi gnal

SendPdu

Recei vePdu

Abschliefend muss noch das obj ect angegeben werden, auf das sich die
Textmarke bezieht. Als Angabe des obj ect kénnen Namen von Signalen bzw.
PDUs verwendet werden.

“ INFO

Eine Auflistung aller Namen wird in den Dateien Si gnal Li st.txt und
PdulLi st . t xt im User Code Verzeichnis generiert. Sdmtliche guiltigen Code
Location Indicators werden bei der Codegenerierung als kommentierte Text-
marken in den NIF-Modul Quellcode eingefiigt.
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Spezifische Code Location Indicators mit TUM-Kontext

Fur Objekte, die zu unterschiedlichen Zeiten unterschiedliche Funktionen aus-
flihren, kann eine weitere Stufe der Verfeinerung verwendet werden.

Derzeit wird dies nur fir EB Maid Target User Modules mit Senderichtung
,ToHost" untersttzt.

/1 [ <CodePoi nt >: <cont ext >: <obj ect >: <f uncti on>]

Gliltige Textmarken fir CodePoint in dieser Variante sind:

/I [ af t er Recei ve: cont ext : obj ect: functi on]

Der cont ext der Textmarke kann sich derzeit nur auf folgende Vorgange im
Programmablauf beziehen:

Recei veTum

Danach muss das obj ect angegeben werden, auf das sich die Textmarke
bezieht. Als Angabe des obj ect muss der Name des TUM verwendet werden.
AbschlieBend muss noch die f unct i on angegeben werden, die das TUM
gerade ausfuhrt.

Die folgende Tabelle zeigt die giiltigen Kombinationen von codepoi nt,
cont ext und functi on.

context
Send-  Receive- Send- Receive- Receive-
Signal Signal Pdu Pdu Tum
before X X X X
beforeUnlock X X
beforeEncode X
beforeSend X
code- -
point |afterReceive X X
afterDecode X
afterLock X X
after X X X X

Tab. 3-2  Giiltige Kombinationen von codepoi nt, cont ext und f uncti on

Beispiel:

/ /[ decl arations]
int counter = O;

Der angegebene Code Location Indicator weist auf Quellcode, der nach der
Deklaration der globalen Variablen des NIF-Moduls eingeftigt wird. Im obigen
Beispiel wird eine Variable count er deklariert.

/1 [ bef ore: SendPdu: Node2_nCommiTask1l nvocat i ons_| 0_ChA]
count er ++;

Der angegebene Code Location Indicator weist auf Quellcode, der vor dem Sen-

den der angegebenen PDU ausgefihrt wird. Der User Code inkrementiert dabei
dir zuvor deklarierte Variable count er .
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Code Location Indicator und Programmfluss

In diesem Abschnitt wird beschrieben, an welcher Stelle des Programmflusses
Code Location Indicators eingefligt werden. Namen in spitzen Klammern

<t ext > weisen auf entsprechende Platzhalter hin.

Globaler Kontext:
<NI F Modul e decl arati ons>
/ /[ decl arati ons]

voi d <nodul ename>_Init() {
//[beforelnit]
<Fl exray Init Code>
//Tafterlnit]

voi d SendReceive() {
/ /[ bef or eSend]
<Gener at ed send code>
/1] af t er Send]
/1 [ bef or eRecei ve]
<Cenerat ed receive code>
/1 af t er Recei ve]

voi d <nodul ename>_Exit() {
/1] bef oreExi t]
<Fl exray Exit Code>
//[afterExit]

SendSignal Kontext:

/ /[ bef or e: SendSi gnal : <<si gnal nane>>]

<retrieve physical value frominport>

/I [ bef or eEncode: SendSi gnal : <<si gnal nane>>]

<code val ue from physical to inplenmentation type>
/1 [ bef oreSend: SendSi gnal : <<si gnal nane>>]

<send inpl enentation value to Bus>

/[ after: SendSi gnal : <<si gnal name>>]
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ReceiveSignal Kontext:

/ /[ bef or e: Recei veSi gnal : <<si gnal nane>>]

<receive inplenmentation value from Bus>

/[ af t er Recei ve: Recei veSi gnal : <<si gnal nane>>]
<decode val ue frominplenentation to physical type>
/I [ af t er Decode: Recei veSi gnal : <<si gnal nane>>]

<write physical value to outport>

/ /[ after: Recei veSi gnal : <<si gnal nane>>]

SendPDU Kontext:

/ /[ bef or e: SendPdu: <<pdunane>>]

< ... >

/'l [ afterLock: SendPdu: <<pdunanme>>]
<send signals to Bus>

/1 [ bef or eUnl ock: SendPdu: <<pdunane>>]
< ... >

/ /[ af t er: SendPdu: <<pdunane>>]
ReceivePDU Kontext:

/'l [ bef or e: Recei vePdu: <<pdunane>>]

<l ock PDU>

/1 afterLock: Recei vePdu: <<pdunane>>]
<receive signals from Bus>

/ /[ bef or eUnl ock: Recei vePdu: <<pdunane>>]
<unl ock PDU>

/'l [ after: Recei vePdu: <<pdunanme>>]

Benutzerdefinierte Parameter, Messgréfen, Inports und Out-
ports

Um auf in benutzerdefiniertem Code berechnete Grofen zugreifen zu konnen,
besteht die Moglichkeit, das NIF-Modul um zusatzliche Parameter und Ports zu
erweitern. Diese werden dann tber die Experimentierumgebung (EE) zugang-
lich gemacht.

Parameter:

Parameter werden in folgender Datei definiert:

..\ <Mbdul nane>\ User Code\ Cal i brati onVari abl es. h
Ein Parameter wird durch eine Zeile definiert:
<type> <name> = <val ue>;
Gultige Werte fur <type> sind
real64
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real32
+ sint32
+uint32
+ sint16
uint16
sint8
uint8
Es ist auch maoglich, hierarchische Variablen zu deklarieren, indem zwei Unter-
striche als Separatoren verwendet werden. So erzeugt beispielsweise die Defi-
nition
real 64 setting__var = 42.0;
den Parameter
Fl exRay_Bus/ User/ Measur enent/ setti ng/ var
und initialisiert diesen mit dem angegebenen Wert.

“ INFO

Werden Namen von Signalen oder PDUs aus dem Datenmodell des EB tresos
BMC verwendet, werden darin enthaltene doppelte Unterstriche nicht als

Hierarchieebenen interpretiert!

Der Zugriff auf den Parameter im Quellcode geschieht tiber die Variable
<nane>.

MessgroRen:

Messgrofien werden in folgender Datei definiert:

..\ <Mbdul nane>\ User Code\ Measur ermrent Vari abl es. h

Eine MessgroRe wird durch eine Zeile definiert:

<type> <nane>;

Inports:

Inports werden in folgender Datei definiert:

..\ <Modul nane>\ User Code\ I nports. h

Ein Inport wird durch eine Zeile definiert:

TPort Cbj <Modul name>_User Code_i nport _<name>;

Der Zugriff auf den Inport im Quellcode geschieht tber die Variable <name>.
Inports kdnnen wie Variablen auch hierarchisch deklariert werden.

Outports:

Outports werden in folgender Datei definiert:

..\ <Modul nanme>\ User Code\ Qut ports. h
Ein Outport wird durch eine Zeile definiert:

TPort Cbj <Mbdul name>_User Code_out por t _<name>;
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Der Zugriff auf den Outport im Quellcode geschieht tber die Variable <name>.
Outports kdnnen wie Parameter und MessgroRen hierarchisch deklariert wer-
den.

Beispiel:

Das folgende Beispiel soll zeigen, wie benutzerspezifischer Code eingesetzt
werden kann, um das NIF-Modul um Funktionalitat zu erweitern.

Es soll der Wert eines bestimmten Signals

sint32 water_tenperature

vom Bus gelesen werden.

Anlegen einer MessgroRe:

..\ <Mbdul nane>\ User Code\ Measur enent Var i abl es. h

/1 Raw i npl ementation val ue of water tenperature

sint32 tenperatures__raw water_tenperature;

Anlegen des Codefragments:

..\ <Mobdul nane>\ User Code\ t enper at ur e_neasur enent . fragnent . ¢
/ /[ afterRecei ve: Recei veSi gnal : wat er _t enper at ur e]

I/ Retrieve raw signal from bus

tenperatures__raw water_tenperature = val _i npl. val ue_sint 32;

Dieser Aufruf ruft den zuletzt empfangenen Wert des Signals ab und weist ihn
der von uns deklarierten Variablen zu.

Da wir den Wert unmittelbar nach dem Empfang des Signals verwenden wollen,
wird als CodePoint af t er Recei ve gewahlt. Da das Signal vom Bus gelesen

wird, lautet der korrekte Context Recei veSi gnal . Der Name des Signals, fiir
das der Code eingefiigt wurde, lautet wat er _t enper at ur e, und stammt aus
der Datei Si gnal s. t xt.

Nach der erneuten Codegenerierung in LABCAR-IP steht die neue MessgréRein
der Experimentierumgebung LABCAR-EE zur Verfligung.

“ INFO

Wird in dem NIF-Modul manuell erstellter User Code verwendet, wird dieser
erst bei Ausfiihrung der Codegenerierung in den NIF-Modul Quellcode
integriert.
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3.9.7 Anbindung an ETAS Bus Communication Monitor (BCM)
Der ETAS Bus Communication Monitor ermdglicht Manipulationen am Signal-
fluss innerhalb des NIF-Moduls, um z.B. die Werte eines Signals vor dessen
Senden durch einen manuell vorgegebenen Wert zu Giberschrieben.

Zur Optimierung der Performanz kann die Auswahl der fir die Manipulation
durch den ETAS Bus Communication Monitor zu beriicksichtigenden Signale
fiir die Codegenerierung tber auf der Benutzeroberflache eingeschrankt wer-
den.

Die Konfiguration des ETAS Bus Communication Monitor wird in einer Konfigu-
rationsdatei gespeichert:

..\ <Proj ekt ver zei chni s>\ Tar get _RTPQ\
CMbdul es\ <Modul name>\ Fl exRayVi ewhbdel . xm

Signale im Bus Communication Monitor anzeigen
1. Wenn Sie einzelne Signale im Bus Communication Monitor
zugéanglich machen wollen, miissen diese in der Benutzerober-
flache (in der Auswahl der vorhandenen Signale des Datenmo-
dells) aktiviert werden:

EB tresos bme Fle import
EB tresos bme project directory

D:\Temp\\NIFGenerationCfModules_EB4151EB500_1_Test
Tool Chain Version [£11x Use Target User Modules Import files when generating code (]
Search Filter 1DD01_AB - Al None Al None Al None
Name Use EB Maid Manipulation Use EB Maid Diagnostic Use FlexRay Maniton

= {2l F_ID001_AB =

f# 1D001_AB_S01_UB_M

f# 1D001_AB_S02_UB_M

f# 1D001_AB_S03_UB_M

{# 1D001_AB_S04_S8_M
f# D001_AB_505_S8_M
f# 1D001_AB_S06_S8_M
f## ID001_AB_S07_U16_M
f# D001_AB_S08_U16_M
f## ID001_AB_S09_516_M

HEEEEEEEEE

f# 1D001_AB_S10_S16_M
= ] F_ID035_A
f# 1D001_AB_S01_UB_M

“ INFO

Der Bus Communication Monitor unterstitzt nur skalare Sig-
nale und Signale mit einer Lange von maximal 32 Bit. ByteAr-
ray-Signale oder Signale, die langer als 32 Bit sind, werden
nicht unterstitzt!

2. Um die Unterstlitzung von Bus Communication Monitor fir
einzelne Signale zur ermaglichen, aktivieren Sie fir diese die
Option ,Use for FlexRay Monitor” in der Benutzeroberflache.

- Durch Angabe eines reguléren Ausdrucks als Suchfilter
konnen Sie die Auswahl der angezeigten Signale einschran-
ken.
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- Uber die Optionen ,All" und ,None" kénnen alle Signale, wel-
che dem Suchkriterium gentigen, aktiviert bzw. deaktiviert
werden.

Eine Aktivierung oder Deaktivierung wirkt sich auf alle Ins-
tanzen des gewahlten Signals aus.
3. Speichern Sie das Modul.

4. Generieren Sie mit Project — Build den Code neu.

5. Um die FlexRay-Elemente anzuzeigen, wahlen Sie View —
Flexray Elements.

6. Um den Bus Communication Monitor zu 6ffnen, wéhlen Sie
View — Bus Communication Monitor.

7. Erstellen Sie mit Flexray — Workspace — New Workspace
einen speziellen FlexRay Workspace.

) Experiment Environment © 4 ¢ [EB412_EB5400.cew] - DefaultExp.eex

Fle Edt View Experment Fexay | Toos  ?

@ U‘J =) ii: m AN SN q Workspace  » New Workspace. b
v » v

' Workspace Elements = Er LT

Search & Filter

- Al Asam | Al UD Search Resutts

8. Wahlen Sie einen Namen und den Speicherort fiir den neuen
Workspace.

nentation

9. Wahlen Sie unter ,Bus Communication” die 0.g. Datei Fl ex -
RayMoni t or. xni .

New Workspace ==
Enterthe name of the workspace you want to create. Afolder with the same name as the workspace will also be
created in the folder specified in the "Location'field
Workspace Name <Enter Name>
The workspace will be created at:

Bus Communcation

oder

10.0ffnen Sie mit Flexray — Workspace — Open Workspace
einen bereits vorhandenen Workspace (*. bcw).

In den Flexray Elements werden die Frames, Signalgruppen
und Signale angezeigt, die aktiviert wurden.

ERCTRC = Rl S R - P -
¥y Flexray Elements &% Bus Communication Moniter
) General s m
[# ) Frames 11|18 L
@ (] Signalgroups (PDU) E
@ (o signals =
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11.Wahlen Sie in den Flexray Elements den Frame, zu dem die im
Bus Communication Monitor darzustellenden Signale geho-

ren.

12.Rechtsklicken Sie und wéhlen Sie Open — Frame GUI.

3} Flexray Elements &4 Bus C Monitor
o General . /_1
= ] Frames 2 _/ Layer
H
EE R H
@ (% F_ID001_AB —
# (e F_D035_A
1
¥ Frame GUI
m, 1D088_A_S01_Bool Signal erp%‘ﬂ
LY ID088_A_S02_Bool
® 1D083_A_S03_Bool Signal GUI

® [D088_A_S04_532_M
= [D088_A_S05_532_M
® [D088_A_S06_U32_M

Der Frame wird im aktuellen Layer des Bus Communication

Monitors

dargestellt.

13.Klappen Sie die einzelnen Bereiche auf. Da nur drei Signale des
Frames ,freigeschaltet” wurden, werden auch nur diese darge-

stellt.
[y Flexray Elements % Bus Communication Monitor
(] General =
5
1= ] Frames E
EsR = | F_ID0SBA A
# (5 F_ID00I_AB —
F_ID0S8 A a
‘ 1D0BE_A_S01_Bool A
®, ID088_A_S01_Bool
®, ID088_A_S02_Bool ‘ 1D088_A_S02 Bool n
®, ID088_A_S03_Bool
®, 1D088_A_S04 532 M ‘ T =

& (@ F_ID130_A

@ [ Rx

= (] signalgroups (PDU)
™

@ [ Rx

®, ID083_A_S05_532_M
m, ID088_A_S06_U32_M

=, ID0&5_A_S01_Bool
®, 1D088_A_S02_Boal
®, ID088_A_S03_Bool
@, ID088_A_S04_S32_M
®, ID033_A_S05_S32_M
@, ID088_A_S06_U32_M

Signals

@™

ERRES

1D08B_A_S04_S32_M

F_ID0BS_A_ID0BS A S04 532 M sethexu [
F_ID0gs__1D088_A_S04_532_M_set_hexs NN

F_ID083_A_ID08E_A_S04_532_M_hex_ud
F_ID083_A_ID088_A_S14_532_M_phys_co

»

1D088_A_S05 532 M ~

F_ID083_A_ID088_A_S05_532_M_set_hex_u
F_ID038_A_IDOBS_A_S05_532_M_set_hex_s _

F_ID086_A_ID0BE_A_S05_532_M_hex_ud
F_ID0BE_A_ID088_A_S05_S32_M_phys_co

1DUBE_A_S06_U32_ M A
F_ID088_A_ID08B_A_S06_U32_M_set_hex_u

F_ID0B8_A_IDOBS_A_S06_U32_M_set_hex_s _

F_ID083_A_ID088_A_S06_U32_M_hex_ud
F_ID088_A_ID08E_A_S06_U32_M_phys_co

> Die zur Anzeige im Bus Communication Monitor ausgewahlten
Signale werden in den Workspace Elements gelb hervorgeho-

ben.
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Target User Modules

Da bestimmte Operationen Detailinformationen tber die FlexRay-Kommunika-
tion bendtigen, muss die jeweilige Funktionalitat direkt auf dem Board imple-
mentiert werden — Beispiele sind Alive-Counter und Checksummenpriifungen.
Die Daten beispielsweise zur Berechnung von CRCs stehen auf dem Real-Time
PC nicht zur Verfiigung — diese muss daher auf dem Board selbst durchgefiihrt
werden.

Benutzerdefinierte Funktionalitét auf dem Board wird in Form von sogenannten
Target User Modules (TUM) implementiert. Das TUM-API bietet Funktionen zur
Registrierung von Callbacks fiir bestimmte Ereignisse wie das Senden und
Empfangen von Frames. Zudem er6ffnet es Wege, Nachrichten mit dem NIF-
Modul auszutauschen und dadurch zum Beispiel mit der Experimentierumge-
bung zu kommunizieren. Nahere Informationen zu den Target User Modules
entnehmen Sie bitte der entsprechenden Elektrobit Busmirror TUM Dokumen-
tation.

Bei aktiviertem TUM-Support werden fiir die in importierten TUM-Descriptions
definierten Signale zur Steuerung der TUMs entsprechende Ports angelegt.
Dabei werden in den Workspace Elements der EE unter jedem NIF-Modul fol-
gende Signale angelegt:

B (3 LABCAR
® [f Hardware
(=) Hf FRTest
= ] EBMaid
@ ] BaseTuM
= qj CounterManipulation
= 2] Constant
= 2] Node4_NodeID_thA
W Noded_NodeID_ChA_Constant
& [J DataChannelMode
= uj Dynamic
@ [ Freeze
& [ Jump
@ [ Offset
& [ Ramp
= uj StartTrigger
@[] CRCManipulation
@ 2] SignalManipulation
@[] SwitchMatrix
Wy FRTest_EBMaid_SendFlags
@[] PDUsRx
@ ] PDUSTx
& [ Target

@ [ User
Der relative Pfad unter diesem Knoten spiegelt die in den TUM abgebildete
Funktionalitat wider.
\ <TUMA\ <Funct i on>\ <Si gnal >\ <Par anet er >
Die erste Ebene gibt den Namen des TUM an, wobei folgende TUM-Typen
unterstitzt werden:
SYSTEM
PROTOCCL
PROTOCOL- SAFEGUARDI NG
MANI PULATI ON
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SI GNAL

“ INFO

Das NIF-Modul unterstiitzt nicht alle TUM-IDs. Die folgenden TUM-IDs wer-
den zur Codegenerierung verwendet: 60, 62, 1000, 1001, 1007, 1013, 1040,
1045, 1046, 1062 und 1063.

Die zweite Ebene gibt die Funktionalitét an, die in dem TUM abgebildet ist, z.B.
Count er Mani pul at i on. Die dritte Ebene gibt den Namen des Signals an, fur
welches das TUM die Funktionalitat anbietet, und darunter schlieRlich die beno-
tigten Parameter zur Steuerung dieser Funktionalitat.

TUM-Unterstiitzung fiir Signale und PDUs bearbeiten

Die TUM-Unterstitzung kann fir einzelne Signale und PDUs des EB tresos
BMC-Datenmodells aktiviert und deaktiviert werden. Dies dient zur Steigerung
der Performanz und Ubersichtlichkeit.

Alle TUM-Signale, die unabhangig vom Datenmodell des EB tresos BMC sind
(z.B. die Signale von BaseTum oder SwitchMatrix), werden immer untersttitzt,
sofern die entsprechenden TUMs Teil des EB tresos BMC-Projektes sind.

1. Bearbeiten Sie das EB tresos BMC-Projekt, um die anwen-
dungsspezifische TUM-Funktionalitéat zum Projekt hinzuzufi-
gen.

2. Um das Datenmodell zu aktualisieren, synchronisieren Sie
gegebenenfalls das NIF-Modul.

3. Aktivieren Sie in der Benutzeroberfldche die Option ,Use Target
User Modules".

4. Um fir einzelne Signale die TUM-Unterstitzung zuganglich zu
machen, aktivieren Sie fur diese in der Benutzeroberflache die
Option ,Use EB Maid Manipulation” (Senden von Real-Time PC
zu Board) oder ,Use EB Maid Diagnostic” (Empfangen von
Board zu Real-Time PC).

- Durch Angabe eines reguldren Ausdrucks als Suchfilter
konnen Sie die Auswahl der angezeigten Signale einschran-
ken.

- Uber die Optionen ,All" und ,None" kénnen alle Signale, die
dem Suchkriterium gentigen, aktiviert bzw. deaktiviert wer-
den.

Eine Aktivierung oder Deaktivierung wirkt sich auf alle Ins-
tanzen des gewahlten Signals aus.
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Signale mit mehr als 4 Byte werden nicht als Outports wei-
tergegeben. Fir diese Signale stellt der generierte Code ein
Byte Array zur Verfiigung, welches durch User Code weiter
verarbeitet werden kann.

EB tresos bmc Fle import

EB treses bme project directory

D\ Temp\NIF\GenerationOfMadules_EB415\EBS0D_1_Test
Tool Chain Version 4.1 Use Target User Modules Import files when generating code ]
Search Filter IDOD1_AB - All  None All  None Al None

Name Use EB Maid Manipulation  UseEB Maid Diagnostic Use FlexRay Monitor
= ] F_ID001_AB ]

¥ 1Do01_aB_s01_us_M
[# 1D001_sB_s02_Us_M
1 1D001_AB_S03_Us_M
¥ 1mo01_aB_s04_s8_M
[# 1Do01_sB_S05_58_M
[ 1D001_sB_S06_58_M
¥ 1D001_aB_s07_U1s_M

[# 1D001_aB_S08_U15_M
# 1D001_sB_S03_516_M
[ 1D001_sB_S10_S16_M
= 2 F_ID035_A
# 1D001_4B_501_Us_M

“ INFO

Die TUM-Unterstitzung wird nur fir Signale und PDUs ange-
boten, die in mindestens einem TUM des EB tresos BMC-
Projektes enthalten sind.

5. Speichern Sie das Modul.

Wabhl der TUM-Funktionalitat fiir ein Signal

Fur Signale in TUMs mit mehreren Funktionen, wie z.B. Dynamic Value, Hold,
Ramp etc. kann zu jedem Zeitpunkt nur eine einzelne Funktion ausgefiihrt wer-
den. Die Wahl dieser Funktion geschieht Giber den entsprechenden Inport unter
dem Knoten

\ <TUM»\ <Funct i on>\ Dat aChannel Mbde\ Dat aChannel Mode_<Si gnal >

Der Wert dieses Inports gibt die auszufiihrende Funktion an. Details tber gtil-
tige Werte und deren Funktionalitdt kdnnen der TUM-Dokumentation entnom-
men werden.

Der Wert 0 gibt immer den Defaultzustand der Funktion an. Diese ist OFF, d.h.
die Funktion innerhalb des TUM wird nicht ausgefiihrt.

Starten und Beenden der TUM-Funktionalitat fiir ein Signal

Ein TUM wird nicht zyklisch ausgefihrt. Alle Parameter, die das TUM zur Aus-
flihrung bendtigt, werden durch einen einzelnen Funktionsaufruf Gbergeben. Im
Anschluss beginnt die Ausfiihrung des TUMs, bis es durch einen weiteren Auf-
ruf beendet wird. Um die Ausflihrung einer Funktion zu starten, kann folgender
Inport verwendet werden:

\ <TUM>\ <Function>\Start Trigger\StartTrigger_<Si gnal >
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Bei einem Wechsel des Wertes von 0 auf 1 wird die Ausfihrung der Funktion
gestartet. Um eine Funktion zu beenden, muss zunadchst der Dat aChannel -
Mbde = 0 gesetzt werden. AnschlieRend muss wieder ein Wechsel von 0 nach
1im StartTrigger eingegeben werden.

Experimentierumgebung

In der Experimentierumgebung werden im Fenster ,Workspace Elements” (in
Abhangigkeit der verwendeten EB tresos bmc Version) eine Reihe von Mess-
grolien, Parametern und Inports zur Kommunikation mit dem NIF-Modul ange-
boten.

= ] Target

# [ FrameEnable_Receive
i [ FrameEnable_Send

# (] Frameldle_Receive

=l uj Frameldle_Send

& (] POUCommit_Send

@ [l PDUEnable_Receive
# [ PDUEnable_Send

# [ PDUIdIe_Receive

@ ] PDUIdIe_Send

@ ] PDUTIming_Receive
| Dw CommEnable

|} Dﬁ CommEnableAfterExit
M += GetTargetCPUUtilisation
Ml += GetTargetFiFolsageRX
M+ GetTargetFiFolsageTx
[l *o GetTargetRAMUtilisation
] bﬁ HardBoundaries

a )ﬁ ShowErrorMessages

M += TAL_ErrorCount

M += TAL_ErrorCountTotal
M »o- TAL_ReturnValue

Target

Zur Steuerung der Kommunikation stehen unter diesem Knoten diverse Signale
zur Verfligung. Diese werden in Abhangigkeit der Option ,Generate Target
Communication flags as Variable" als Parameter oder als Inport generiert.

+  <Modulname>/Target/CommEnable

Aktiviert oder deaktiviert die Buskommunikation. Wenn der CommEna-
ble-Parameter bei Simulation Start auf 0 gesetzt wird, startet der Flex-
Ray-Controller die Buskommunikation nicht. Um die Kommunikation auf
dem Bus zu starten, aktivieren Sie den CommEnable-Parameter.

<Modulname>/Target/CommEnableAfterExit
Aktiviert oder deaktiviert die Buskommunikation beim Beenden der

Simulation. Wenn dieser Parameter auf 0 gesetzt wird, wird die Kommu-
nikation nach Beenden der Simulation gestoppt.

+  <Modulname>/Target/HardBoundaries
Aktiviert oder deaktiviert ,harte” oder ,weiche" Grenzen. Wird dieser Para-
meter auf 0 gesetzt, werden die im Datenmodell beschriebenen MinVal-

und MaxVal-Werte als ,weiche" Grenzen des Signals verwendet.Wird die-
ser Parameter auf 1 gesetzt, werden die (mittels der im Datenmodell
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angegebenen Bitlange) berechneten Werte als ,harte” Grenzen des Sig-
nals verwendet. Der Signalwert wird in jedem Zyklus auf die jeweiligen
Grenzwerte limitiert.

+  <Modulname>/Target/ShowErrorMessages

Aktiviert oder deaktiviert die Ausgabe von Meldungen (Fehler, War-
nings und Informationen), welche tblicherweise auf Inkonsistenzen
im verwendeten Modell riickschlieRen lassen, beispielsweise wenn
Signale mit unglltigen Werten beschrieben werden.

“ INFO

Meldungen aus der ,ErrorQueue” der EB Hardware werden von diesem
Schalter nicht beeinflusst und in jedem Fall ausgegeben.

+  <Modulname>/Target/GetTargetCPUUtilisation
Die aktuelle Auslastung der CPU des Boards in Prozent
<Modulname>/Target/GetTargetRAMUtilisation

Die aktuelle Verwendung des RAM-Speichers des Boards in Prozent.
Dabei wird nur der zur Laufzeit dynamisch allokierte Speicher bertck-
sichtigt - der im ausfiihrbaren Code programmierte Anteil (,static
memory"“) bleibt unberlcksichtigt, so dass der Wert von ,GetTargetRA-
MUltilisation" im Extremfall sogar 0% sein kann.

+  <Modulname>/Target/TAL_ErrorCount

Dieser Zahler gibt wéahrend der Simulation die Anzahl der TAL-Fehler im
Laufe eines Kommunikationszyklus wieder.

<Modulname>/Target/TAL_ErrorCountTotal

Die Gesamtzahl aller Fehler aus TAL-Aufrufen seit Start der Simulation.
Dieser Zahler wird zuriickgesetzt durch erneutes Starten der Kommuni-
kation.

+  <Modulname>/Target/TAL_ReturnValue

Der erste Fehlercode aus einem TAL-Aufruf im letzten Kommunikations-
zyklus. Fehlercodes zu den TAL-Funktionen kdnnen aus der TAL-Benut-
zerdokumentation entnommen werden.

<Modulname>/Target/GetTargetFiFoUsageRX

Die aktuelle Verwendung des Empfangs-FiFo zwischen Real-Time PC
und RAM-Speicher des Boards in Prozent.

+  <Modulname>/Target/GetTargetFiFoUsageTX

Die aktuelle Verwendung des Sende-FiFo zwischen Real-Time PC und
RAM-Speicher des Boards in Prozent.

Target/FrameEnable_Receive/Send
Zur Aktivierung und Deaktivierung der Frametriggerings auf dem FlexRay Bus
stehen unter diesem Knoten diverse Signale zur Verfligung.
+  <Modulname>/Target/FrameEnable_Send/
FrameEnable_Send_<Framename>

Aktiviert oder deaktiviert das Senden des angegebenen Frames auf dem
Bus. Diese Funktion wird mittels TAL-Aufrufen ausgefihrt:

— Wert = 1: Das Frametriggering wird entsprechend der Restbussimula-
tions-Konfiguration gesendet.
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- Wert = 0: Das Frametriggering wird nicht mehr gesendet. Die Signal-
werte werden auf den Send Ports nicht veréandert oder die Signal-
werte werden bei aktivierter Option ,Signal InvalidValue" durch den
invalid value des Signals ersetzt.

— Wert = -1: Flr das Frametriggering wird ein NULL-Frame gesendet.

“ INFO

Wert = 0 funktioniert nicht fir Sync Frames, weil der FlexRay Controller dieses
Feature nicht unterstitzt. Nutzen Sie stattdessen Wert = -1 oder dndern Sie
den Sync Frame im Konfigurationsprojekt.

Wert = -1 funktioniert nicht fir das dynamische Segment des FlexRay, weil
der FlexRay Controller dieses Feature nicht unterstitzt.

Wenn fir die disableMethod der Wert = Q ist, dann arbeitet das API auf einem
Slot Level. Wenn dann nur ein Frametriggering eines Slots deaktiviert wird,
fuhrt dies zu einem undefinierten Verhalten in dem Fall, dass ein anderes Fra-
metriggering fir den selben Slot verfligbar ist. Daher muss flr alle Frametrig-
gerings des entsprechenden Slots "Disable" bzw. "Disappear” eingestellt

werden.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch EB TAL.

<Modulname>/Target/FrameEnable_Receive/

FrameEnable_Receive_<Framename>

Aktiviert oder deaktiviert den Empfang des angegebenen Frames vom

Bus. Diese Funktion wird mittels TAL-Aufrufen ausgefihrt:

— Wert = 1: Der Frame wird empfangen.

- Wert = 0: Der Frame wird nicht mehr empfangen oder die Signalwerte
werden bei aktivierter Option ,Signal InvalidValue” bei deaktivierter
Payload durch den InvalidValue des Signals ersetzt.

“ INFO

Sind einem Frame mehr als ein FrameTrigger zugewiesen, wird fur jeden
FrameTrigger ein eigenes Signal zur Steuerung generiert. Der Name des Sig-
nals wird durch das Suffix ft _[ Sl ot | D] _[ BaseCycl e] _[ Cycl eRepe -
tion] desFrameTriggers erweitert.

Zusatzlich wird ein Signal zur gemeinsamen Steuerung aller FrameTrigger
des Frames mit dem urspriinglichen Namen generiert. Hat dieses gemein-
same Signal einen guiltigen Wert [-1, 0, 1], so wird dessen Wert iibernommen.
In allen anderen Féllen werden die Werte der Steuersignale der einzelnen
FrameTrigger verwendet.

Target/PDUEnable_Receive/Send

Zur Aktivierung und Deaktivierung der Ubertragung von Signalen in PDUs zwi-
schen NIF-Modul und FlexRay-Bus stehen unter diesem Knoten diverse Signale
zur Verflgung.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 228



ETAS

Arbeiten mit LABCAR-IP

<Modulname>/Target/PDUEnable_Send/PDUEnable_Send_<PDUname>

Aktiviert oder deaktiviert das Senden der angegebenen PDU vom Bus.

Diese Funktion wird mittels TAL-Aufrufen ausgefihrt:

— Wert = 1: Die PDU wird gesendet.

- Wert = 0: Die PDU wird nicht mehr gesendet. Der zuletzt gesendete
Wert bleibt auf dem Bus stehen oder die Signalwerte werden bei akti-
vierter Option ,Signal InvalidValue" bei deaktivierter Payload durch
den InvalidValue des Signals ersetzt.

<Modulname>/Target/PDUEnable_Receive/

PDUENable_Receive_<PDUname>

Aktiviert oder deaktiviert den Empfang der angegebenen PDU vom Bus.

Diese Funktion wird mittels TAL-Aufrufen ausgefihrt:

— Wert = 1: Die PDU wird empfangen.

—  Wert = 0: Die PDU wird nicht mehr empfangen oder die Signalwerte
werden bei aktivierter Option ,Signal InvalidValue" bei deaktivierter
Payload durch den InvalidValue des Signals ersetzt.

Target/Frameldle_Receive/Send
Zur Aktivierung und Deaktivierung der Ubertragung von Signalen zwischen
LABCAR-OPERATOR-Projekt und NIF-Modul stehen unter diesem Knoten
diverse Signale zur Verfligung.
<Modulname>/Target/Frameldle_Send/Frameldle_Send_<Framename>
Aktiviert oder deaktiviert das Ubernehmen der zu sendenden Signal-
werte aus dem LABCAR-OPERATOR-Projekt.
— Wert = 0: Signalwerte des Frames werden vom Projekt Gibernommen.
- Wert = 1: Signalwerte des Frames werden nicht vom Projekt iber-
nommen. Der zuletzt ibernommene Wert wird beibehalten.
<Modulname>/Target/Frameldle_Receive/
Frameldle_Receive_<Framename>
Aktiviert oder deaktiviert das Ubergeben der empfangenen Signalwerte
an das LABCAR-OPERATOR-Projekt.
— Wert = 0: Signalwerte des Frames werden an das Projekt ibergeben.
- Wert = 1: Signalwerte des Frames werden nicht an das Projekt tiber-
geben. Die zuletzt Ubergebenen Signalwerte werden beibehalten.

Target/PDUIdle_Receive/Send (Nur EB tresos Busmirror 4.1.x

und hoher)

Zur Aktivierung und Deaktivierung der Ubertragung von Signalen zwischen

LABCAR-OPERATOR-Projekt und NIF-Modul stehen unter diesem Knoten

diverse Signale zur Verfligung.
<Modulname>/Target/PDUIdle_Send/PDUldle_Send_<PDUname>

Aktiviert oder deaktiviert das Ubernehmen der zu sendenden Signal-
werte aus dem LABCAR-OPERATOR-Projekt.

- Wert = 0: Signalwerte der PDU werden vom Projekt ibernommen.
- Wert = 1: Signalwerte der PDU werden nicht vom Projekt ibernom-
men. Der zuletzt Gbernommene Wert wird beibehalten.
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<Modulname>/Target/PDUldle_Receive/PDUldle_Receive_<PDUname>

Aktiviert oder deaktiviert das Ubergeben der empfangenen Signalwerte

an das LABCAR-OPERATOR-Projekt.

— Wert = 0: Signalwerte der PDU werden an das Projekt tibergeben.

- Wert = 1: Signalwerte der PDU werden nicht an das Projekt tiber-
geben. Die zuletzt Ubergebenen Signalwerte werden beibehalten.

Target/PDUTiming_Receive

Zur Ausgabe des Zeitstempels, zu dem ein Signal der angegebenen PDU
zuletzt empfangen wurde, stehen unter diesem Knoten fir jede PDU je ein Sig-
nal zur Verfiigung. Der Zeitstempel wird in Millisekunden ausgegeben.

Diese Signale werden unabhéangig von der Einstellung ,Generate Target com-
munication Flags as Parameters” immer als Outport angelegt.

Send/ReceiveFrames

Unter diesem Knoten stehen Inports fir die zu sendenden sowie Outports fiir
die empfangenen Signalwerte zur Verfiigung. In dieser Version sind die Signale
unter den jeweiligen PDUs angeordnet.

User

Unter diesem Knoten stehen in Abhadngigkeit des benutzerdefinierten Codes
des Moduls die benutzerdefinierten MessgroRen, Parameter, Inports und Out-
ports zur Verfligung.

3.9.10 Erstellen eines NIF-Moduls mit dem Automation Server
Ein NIF-Modul kann auch Gber API-Funktionen des LABCAR-OPERATOR erstellt
werden. Die API bildet alle Funktionen ab, die der Anwender Uber die GUI durch-
flihren kann. Das automatisierte Einfligen von benutzerdefiniertem Code oder
Anpassungen wird nicht unterstitzt, sondern muss im Falle einer Automatisie-
rung auflerhalb von LABCAR-OPERATOR implementiert werden.

Es gibt eine Reihe von Set/Get-Methoden mit denen die Konfiguration eines
NIF-Moduls festgelegt bzw. abgefragt werden kann. Im Fehlerfall geben diese
Set Methoden ,False” und im Erfolgsfall , True" zurtick.

Die Dokumentation (chm-Datei) dazu finden Sie tiber? ~ — Help unter ,API Docu-
mentation”.

3.9.11  Global Time Synchronisation
Dieses Feature wird ausschlieflich fir die EB 5200 unterstitzt, wobei sich der
Umfang derzeit auf den Master-Modus beschrankt.

Ist dieses Feature aktiviert, wird automatisch beim Starten der Simulation in der
Experimentierumgebung die interne Zeit des RTPC's als Systemzeit zur Karte
kommuniziert und von dieser im Netzwerk als Master-Zeit verteilt.

In der Experimentierumgebung stehen zudem unter "GlobalTimeSync" zwei

neue Messsignale zur Verfligung. "FrRx_GlobalSyncTime" beinhaltet die von
der Karte gelesene Zeit und "FrTx_GlobalSyncTime" die zur Karte kommuni-
zierte Zeit. Funktioniert alles korrekt, sollten die beiden Zeiten identisch sein.
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Um dieses Feature in einem NIF-Projekt zu aktivieren, muss derzeit noch der
Umweg Uber die <EbUserDefinedToolVersion.xml> des jeweiligen NIF-Moduls
gegangen werden. In der Datei ist der Wert des Knotens <GlobalTimeSync> auf

true zu setzen.

“ INFO

Damit die nutzer-spezifischen Einstellungen beim Einladen des Moduls auch
bertcksichtigt werden, missen die Knoten <EbVersionMajor> sowie
<EbVersionMinor> mit den Werten der BMC-Version des Projektes beflillt und
weiterhin muss <NifEnabled> true sein.

Weitere Informationen zu EB HW oder SW finden Sie in den Handbichern und
Tutorials.
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FiL-Module

In diesem Kapitel wird die Erstellung von FiL-Modulen beschrieben.

Function-in-the-Loop (FiL)

Ein traditionelles HilL-System (Abb. 3-33) besteht aus einem Steuergeréat und
einem Simulationsmodell, miteinander verbunden in einer geschlossenen
Regelschleife. Dabei werden die Steuergerateausgange mit einer Karte zur Sig-
nalerfassung fiir den Simulationsrechner verbunden. Auf diesem lauft ein echt-
zeitfahiges Simulationsmodell, das — basierend auf den gemessenen
Eingangsgrolien — die entsprechenden Ausgangsgrofien berechnet. Diese wie-
derum werden in elektrische Signal umgewandelt und mit den Steuergeréateein-
gangen verbunden.

ECU Simulation Model

v :
electrical inputs electrical outputs

(0]

electrical outputs electrical inputs

Abb. 3-33 Aufbau eines HiL-Systems

Bei einem FiL-System (Abb. 3-34) werden einige (oder alle) dieser elektrischen
Verbindungen umgangen und auf den Speicher des Steuergerates direkt zuge-
griffen — dazu muss das Steuergeréat mit einem ETK oder XETK ausgerUstet

sein’.

Dadurch werden die Eingangs- und Ausgangsstufen als auch die Hardwarever-
bindungen vom und zum Simulationsmodell umgangen.

ECU Simulation Model
electrical inputs e\ecmca\»ou‘pma
(X)ETK ECU
CAN Connector
f(x)
electrical outputs electrical inputs

Abb. 3-34 FiL-System

1. Ein Zugriff Gber XCPonCAN ist ebenfalls moglich — dessen Geschwindigkeit ist
fir ein echtes FiL-System aber zu gering.
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Zum Aufbau eines FiL-Systems wird Folgendes bendtigt:

Das Steuergerdt muss mit einem ETK oder XETK ausgerustet sein.
Steuergerateausgange, die vom ETK/XETK vermessen werden, missen
zum Simulationsmodell verbunden werden.

Eingénge fir die Steuergeratefunktionen, die vom Modell stimuliert wer-
den sollen, mussen Uber einen Softwarehook verfligen. Ein Hook ist ein
Schalter, mit dem der Eingang einer Steuergeratefunktion vom elektri-
schen Eingang oder von der vorhergehenden Steuergeratefunktion
getrennt werden kann und Uber ETK/XETK mit dem Modell verbunden
werden kann.

Detailliertes Wissen Uber die internen Funktionsblocke des Steuergera-
tes

Um eine ordnungsgemafe Stimulation der Funktionseingange zu
ermdglichen, muss ggf. die diagnostische Funktionalitat des Steuergeréa-
tes deaktiviert werden.

Die Konfiguration des FiL-Systems erfolgt in LABCAR-IP, die Kommunikation
mit dem FiL-Modul erfolgt in der Experimentierumgebung ETAS EE.

Konfiguration in LABCAR-IP
Die folgende Abbildung zeigt die Startseite des FiL Wizards.

@

(7 LABCARP | 14 - [FL Wizard] [E=SEeE

File View Project Tools

Project Explorer
(0 Tergets
1 RTPC

T CIGIE)

Giemieillp > folfle  )) ECUsccess )) ECUiwss ) ECUouss )) OSsetinss |

This project curently does not use FiL

I orderto use FiL

1. Speciy which A2L fie is used.

2. Selectthe hardware to acosss the ECU (oan be sither ETK or XETK).

2 Qanmect DVE model ot 0 ECU ot s frm A2L i)
Thess signals il requie hook

4 Conmact EQU ovtptsignals from A2L e} to mode nputs.

ECU Simulation Model

wascar/ |l NewProjectico5 |( Comection Manager | @ OS Cofiguration | il wizard ]
© tny Usonieszn
Ready Recommendation: Build Project HiL
Abb. 3-35 Die Startseite des FiL Wizards
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Auf dieser Seite finden Sie eine kurze Ubersicht tiber die durchzufiihrenden
Schritte.

A Definition der Steuergeratedatei (siehe "A2L-Datei wahlen” auf Seite 234)

B Definition der Verbindung vom Real-Time PC zum Steuergerét (siehe
“Hardware fiir Steuergeréatezugriff definieren” auf Seite 235)

C Definition der SteuergerategroRen, die vom Modell stimuliert werden sol-
len (siehe “Steuergeratevariablen fir die Stimulation wahlen” auf
Seite 238).

D Definition der Steuergerategrofen, die mit Eingdngen des Simulations-
modells verbunden werden sollen (siehe “Steuergerateausgénge fir die
Verbindung zum Modell wahlen” auf Seite 239).

E Zuordnung der Steuergeréteraster zu Tasks der OS Configuration (siehe
“OS-Einstellungen” auf Seite 241)

Diese Reihenfolge spiegelt sich auch in der Abfolge der Register wider:

Overview )} 22U file ';::;» ECUaccess ECU inputs ';:;;» ECU cutputs ‘;{‘;, 08 settings |

Zustands- und Fehleranzeige

Zudem zeigt jedes Register (Symbol) auch den Zustand des jeweiligen Schrit-
tes an (OK, Warnung oder Fehler).

Detaillierte Warn- und Fehlermeldungen wahrend des Konfigurationsprozesses
werden im Fenster ,Messages" ausgegeben und in die Log-Datei geschrieben.

A2L-Datei wahlen
Zu Beginn der Konfiguration muss die Steuergerétebeschreibungsdatei defi-
niert werden.

Steuergeratebeschreibungsdatei (a2l-Datei) auswéhlen
1. Wahlen Sie das Register ,A2L file".
2. Klicken Sie Browse und wahlen Sie die A2L-Datei.

Die Datei wird geladen und ihr Inhalt (Parameter, MessgroRen
und verfligbare Hooks) dargestellt.
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Overview

I A2Liile @ ECU access

Select the AZL file to be used in this project

ECU inputs

ECU 420 file
DALCO_Projects\Module Data\A2L\ETKPS_DISTAB3_AML1_5_0_100MBt_12T a2

ECU outputs

08 settings

Information from AZL file
Loading A2L file finished.

@ Wessages from A2L parser:

©  Line 570.Col. 21: 1 [1810] Defintions of this key should not be blocked

@ Line 617.Col. & 1[18124] Number exceeds valid range of unsigned 32bit it
@ Line 617, Col. 8: 1[1814] Number exceeds valid range of unsigned 32bit int.
©  Line 617.Col. 12 1[1814] Number excesds valid range of unsigned 32bit in
@ Line 617, Col. 15: 1 [1814] Number exceeds vaiid range of unsigned 32bit in
© Line 617.Col. 18: 1 [1814] Number exceeds valid range of unsigned 32bt in
@ Line 627, Col. 6: 1[1814] Number exceeds valid range of unsigned 32bit int.
©  Line 627.Col. 8 1[1814] Number exceeds valid range of unsigned 32bit it
@ Line 627, Col. 12: 1 [1814] Number exceeds vaiid range of unsigned 32bit in
©  Line 627.Cal. 15: 1 [1814] Number exceeds valid range of unsigned 32bit in
@ Line 627, Col. 18: 1[1814] Number exceeds valid range of unsigned 32bit in

@ Imported

© 2993 measurements

@ 828 parameters

@ 48 measurements with hooks.

@ The ECU can be connected
© via an ETK and an ES592 or ES910

Available haoks

8 cont_sint16_1_100_BU1.Model_Byp_BO1
8 cont_sint16_1_100_BU2 Model_Byp_BOZ
8 com_sint16_1_100_BO3. Model_Byp_BO3
8 cont_sint16_1_100_B04.Model_Byp_BO4
8 cont_sint16_B01.Model_Eyp_B01

8 cont_sint16_B02 Modsl_Eyp_B02

B cont_sint16_B03 Model_Byp_B03

8 com_sint16_B04.Model_Byp_B04

8 cont_sintB_1_10_BO1.Model_Byp_BO1
8 cont_sint8_1_10_B02 Model_Byp_B02
8 cont_sintB_1_10_B03 Model_Byp_B03
8 com_sinB_1_10_B04.Model_Byp_B04
8 cont_sintB_BO1.Model_Byp_BO1

8 cont_sint€_B02 Model_Byp_B0Z

8 cont_sint8_B03 Model_Byp_B03

B cont_sintB_B04 Model_Byp_B04

B cont_uint16_1_2_BOTModel_Byp_BO1T
8 cont_uint16_1_2_B02 Model_Byp_B02
8 cont_unt16_1_2_B03 Model_Byp_B03
B cont_unt16_1_2_B04 Model_Byp_B0&
B cont _urt8_10_1_B01 Model_Byp_EO1
B cont_uint8_10_1_BO02 Model_Byp_BO2
M cont int® 10 1 RN Madel Rwn RN

Abb. 3-36 Auswahl der A2L-Datei

Nach dem Einlesen der Datei werden folgende Informationen dargestellt:

+ Information from A2L file

Hier wird eine Reihe von Parser-Messages ausgegeben.

Wenn die Datei nicht geladen werden konnte, wird im Fenster
,Messages" eine Liste aller Fehler angezeigt.

+ Available hooks

Hier werden alle Signale aufgefihrt, fir die (in der A2L-Datei) Hooks

definiert sind.

Wenn die A2L-Datei verandert wurde (aber Name und Verzeichnis gleich

geblieben sind), kann die Datei mit Reload erneut eingelesen werden.

3.10.2

Hardware fiir Steuergeratezugriff definieren

Im néchsten Schritt wird die Hardware definiert, tiber die der Steuergeratezu-

griff erfolgen soll:
+ XETK

Fir ein Steuergerat mit XETK — der XETK wird per Ethernet direkt an den

Real-Time PC angeschlossen.
+ ETK

Fur ein Steuergerat mit ETK — der ETK wird an eine ES592 oder ES910
angeschlossen und diese werden per Ethernet mit dem Real-Time PC

verbunden.
+ XCPon CAN
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Hardware wéhlen
1. Gehen Sie zum Register ,ECU access".

2. Wahlen Sie die Hardware fur den Steuergeratezugriff.

Ovenview > »@ Allfle ) i ECUaceess > ECUinuts  ECUouputs 5  OSsefings |
Define how the ECU is connected to the LABCAR system.

Hardware for ECU access

The the following ECU interface shall be used

@ ETK via ES310 ETK Device alias The device alias is defined by the IP device manager configuration of the RTPC
(© ETKvia ES592

CAN card CAN controller

[ Soashinpoior|
3. Geben Sie bei Zugriff tber ES910 oder ES592 den ,ETK Device
Alias" an (siehe “ETK Device Alias” auf Seite 236).

4. Um zu priifen, ob die gewahlte Hardware auch angeschlossen
ist, klicken Sie Search for hardware.

Wenn die gewahlte Hardware vorhanden ist, wird Sie mit
einem Symbol dargestellt (und ggf. den ausgelesenen Device
Alias).

Search for hardware *

Hardware connection status

PC RTPC ES910

<
ﬁ§§6;5
“ INFO

Die Hardwaresuche ist jeweils beschrénkt auf die im Feld ,Hardware for ECU
access” getroffene Auswahl. Andere angeschlossene Gerate werden nicht
angezeigt!

ETK Device Alias

Der ,ETK Device Alias" ersetzt die ,harte Verdrahtung” mit der IP-Adresse der
angeschlossenen ES592 oder ES910 und erleichtert damit die Portierung von
Projekten.

“ INFO

Beim Zugriff Gber ETK muss ein ,ETK Device Alias" hier angegeben werden
(und vorher in ETAS RTPC definiert werden)!
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Device Alias in ETAS RTPC vergeben
1. Klicken auf den Link 6ffnet eine Browser-Instanz und in dieser
die Seite ,IP Device Manager” des Web-Interfaces von ETAS
RTPC.

ETAS-RTPC

ETAS

Run your models in real time on a PC

Main Page »> System Info >> IP Device Manager

Search for Hardware

Eth Device [Serial \Alias
eth1 (192168 40 20) ES592  |9900026 myES592
[not connected] ES910 |101060 myES910

Reset || Apply Changes

2. Klicken Sie Search for Hardware, um nach Ethernetverbindun-
gen zu suchen, die fur die Echtzeitkommunikation (,rtudp_n")
konfiguriert wurden.

Nach erfolgreichem Scan werden die folgenden Informationen
angezeigt:
- Eth

Der Ethernetadapter des Real-Time PC, an dem die Hard-
ware angeschlossen ist.

- Device
Der Geratetyp
- Serial
Die Seriennummer des Gerates
3. Geben Sie unter Alias einen Identifier ein (C-konform, max. 32
Zeichen).
4. Wahlen Sie Reset, um gemachte Anderungen zuriickzusetzen.
5. Um die Eingabe zu tibernehmen, wahlen Sie Apply Changes.
6. Verlassen Sie das Web-Interface und kehren Sie zu LABCAR-IP
zurlick.

Projekt speichern
1. Speichern Sie die Konfiguration mit File — Save.
2. Das FiL-Modul wird gespeichert und im Project Explorer darge-
stellt (,ECUModule”).

Project Explorer - x

= Targets
=] RTPC
@ ECUModule

@ Hardware
A 1deContraller

LABCAR |/
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3.10.3  Steuergeratevariablen fiir die Stimulation wahlen
In diesem Schritt definieren Sie die Steuergeratevariablen, die als Eingéange fun-
gieren sollen. Diese werden von Ausgangen des Simulationsmodell stimuliert
und bendtigen hierfur Steuergerate-Hooks.

Diese Hooks trennen den jeweiligen Funktionsblock von den Ausgangen des
Blocks davor (oder sogar vom Steuergeréteeingang) und verbinden diesen mit
den vom angeschlossenen ETK/XETK zur Verfligung gestellten Eingangs-
groRen. Die Hooks sind damit die Schalter, mit den die externe Bypassfunktion
aktiviert bzw. deaktiviert wird.
Eingdnge auswahlen

1. Wahlen Sie das Register ,ECU inputs"”.

2. Wahlen Sie als Filter (,Show") Only measurements with hooks.

3. Wahlen Sie in der Liste ,Available ECU data elements” eine

Messgrolte

4. Verschieben Sie diese per Drag & Drop in die Liste links davon.

RTINS @K TE

Define all ECU variables which shall serve as ECU inputs. After connecting them to model outputs in Connection Manager. these wil be stimulated
by the simulation model. They require ECU hooks:

Defined ECU inputs St { with v]

ECUA2L label Raster Hook Bypass Switch

Available ECU data elements -
M cont_sint16_1_100_BO1.Model_Byp_B01
M cont_sint16_1_100_B02.Model_Byp_B02
ont_sint16_1_100_B03.Model_Byp_B03
M cont_sint16_i_100_B04.Model_Byp_804
M cont_sint16_B01Model_Byp_B0t

M cont_sint16_B02.Model_Byp_B02

M cont_sint16_B03.Model_Byp_B03

M cont_sint16_B04.Model_Byp_Bo+

B cont_sint3_1_10_B01Model_Byp_B01
M cont_sint3_1_10_B02.Model_Byp_B02
M cont_sintd_1_10_B03.Model_Byp_B03
M cont_sinta_1_10_804.Madel_Byp_504

B cont_sints_B01.Model_Byp_B01 -
d L} E £l m »

Die Messgrofe wird in die Liste Ubernommen.

Defined ECU inputs

ECU A2L label [ Raster | Hook | Bypass Switch |

cont_sint16_1_100_B03.Mode|_By |« | Available in/a

MessgroRe aus Liste entfernen
7. Um eine MessgroRe wieder aus der Liste zu entfernen, rechts-
klicken Sie diese und wahlen Sie Delete.

Bedeutung/Funktion der einzelnen Spalten
+ ECUAZ2L label

Das Label des Datenelements
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+ Raster
Hier muss das Steuergeréateraster gewahlt werden, in dem das Daten-
element erfasst wird.
+ Hook
Hier wird angezeigt, ob fir dieses Datenelement ein Hook verflgbar ist.
+  Bypass Switch
Ein Parameter, mit dem der Bypass aktiviert/deaktiviert werden kann.

Dieser kann per Drag & Drop aus der Liste ,Available ECU data elements”
(Filter: ,Characteristics") gewahlt werden.
+ Initial Value
Startwert flr den Parameter in der Spalte ,Bypass Switch".
In der Experimentierumgebung gibt es ein Instrument zur Bedienung der
Kommunikation, das eine Funktion (siehe “Apply bypass switch set-
tings” auf Seite 245) besitzt, mit der alle Bypasses mit ihrem jeweiligen
Startwert aktiviert werden kdnnen.
Die hier gewahlten Datenelemente sind nach dem Speichern im Connection
Manager als Inputs verfligbar (falls nicht, klicken Sie im Connection Manager
Update Ports).

3.10.4  Steuergerateausgange fiir die Verbindung zum Modell wah-

len
In diesem Schritt wahlen Sie Datenelemente des Steuergerates aus, die spater
zur Messung mit Modelleingangen verbunden werden kénnen.

Die folgende Abbildung zeigt das Register ,ECU outputs".

N NI LI BN LRy @ N

Define all ECU variables which shall serve as ECU outputs. These can be connected to model inputs in Connection Manager. E]

Defined ECU outputs Show ooy =
Eolumity) E Available ECU data elements -
bypass_B03_enable.Madel_Byp_B03 iMeasure_R03 @ bypass_B01_enable.Model_Byp_B0L D

@ bypass_B02_enable.Modzl_Byp_B02

@ bypass_B03_enable.Model_Byp_B03

@ bypass_B04_enableModel_Byp_Bo4

@ CodeCheckPattern_ECUCo de.HW_MPCSx

@ cont_sint16_1_100_bypEnable_B01.Mode|_Byp_B01
@ cont_sint16_1_100_bypEnable_B02.Mode|_Byp_B02
@ cont_sint16_1_100_bypEnable_B03.Model_Byp_B03
@ cont_sint16_1_100_bypEnable_B04.Model Byp_BOY
@ cont_sint16_1_100_offset_B01.Model_Byp_Bol

@ cont_sint16_1_100_offset_B02.Model_Byp_Bl2

@ cont_sint16_1_100_offset_B03.Model_Byp_BO3

@ cont_sint16_1_100_offset_BO04.Model_Byp_BO4

@ cont_sint16_bypEnable_B01.Model_Byp_B01

@ cont_sint16_bypEnable_B02.Madel_Byp_BI2

@ cont_sint16_bypEnsble_B03.Model_Byp_B03

@ cont cint16 hunFnahla ANA Madsl Run AR

Abb. 3-37 Steuergerateausgange zur Verbindung mit Modelleingangen
bereitstellen
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Datenelement auswéhlen
1. Wahlen Sie ein Datenelement in der Liste rechts und ziehen Sie
es in Liste links davon.

Das gewahlte Element wird in der Spalte ,ECU A2L label” einge-
fugt.

2. Wahlen Sie in der Spalte ,Raster” aus der Liste ein Raster aus.

Die hier gewahlten Datenelemente sind nach dem Speichern im Connection
Manger als Outputs verfligbar (falls nicht, klicken Sie im Connection Manager
Update Ports).

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 240



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

3.10.5 OS-Einstellungen
In diesem Schritt konnen Sie Steuergerateraster mit Tasks des Real-Time PCs
verknipfen. Dies ermdglicht eine enge Kopplung der Simulation an ein Steuer-
geréate-Raster.

Die folgende Abbildung zeigt das Register ,0S settings".

[ e 00 At )50 s 550 v @ vame > Y

Map ECU rasters to tasks of the OS configuration of the RTPC.

If you map an ECU raster to an RTPC timer task the RTPC reads ECU values before calling the other processes of this task.
Ifyou map an ECU raster to an RTFC trigger task, the ECU triggers the execution of the task if new ECU values have been sent by the ECU for the
corresponding ECU raster.

ECU raster RTPC task name Enable Trigger
100ms time synchronous

10ms time synchronous

bypass 10ms time synchronous ' TaskDVEModel
bypass segmentsynchronaus  ECU_Segsync
segment synchronous

“ 4‘4“4‘4
O] 00|

Abb. 3-38 Zuordnung von Tasks zu Steuergeraterastern

Dies ist sowohl furr Timer Tasks als auch Trigger Tasks von Bedeutung.

Timer Task

Wird ein Steuergerateraster auf die Timer Task des Real-Time PCs gemappt, in
der das Modell gerechnet wird, dann — wird vor dem Modellberechnungsschritt
dt — vom Steuergerat gelesen (hook_recv_ECUModule_[Taskname]), dann
gerechnet (lcrt_OneStep_Outputs_...) und schlieBlich zum Steuergerat
geschrieben (hook_send_ECUModule_[Taskname]).

TaskDVEMode!

CAM_Receive_boardD_contiallerd
CaAN_Receive_boardd_controller]
Es113x_SyncReceiveCode_TaskDVEModel HWCF
hoak_recv_ECUModule_TaskDVEModel
lert_OneStep_Outputs_|dleController
hoak_send_ECUModule_TaskDVEMadel
Es113%_SyncSendCode_TaskDVEModel HWCF
lert_OneStep_States_ldleController

Trigger Task

Ein Mapping eines Steuergeraterasters auf eine Trigger Task ermdglicht eine
enge Kopplung: Das Steuergerat kann zum Taktgeber der Simulation gemacht
werden - der Real-Time PC startet die Modellberechnung erst, nachdem das
Steuergerat Daten gesendet hat.

Wenn das Steuergerat zum Taktgeber werden soll, muss man eine Trigger-
Task zuweisen und die Option ,Enable Trigger” aktivieren (Abb. 3-38

auf Seite 241). Ist diese Option nicht gewahlt, wird die Real-Time PC-Task nicht
getriggert, obwohl das Steuergerat Daten sendet.
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Deshalb wird die Option ,Enable Trigger” in den allermeisten Fallen aktiviert sein
- sie nicht zu aktivieren, ist dennoch in folgendem Fall sinnvoll: Wenn mehrere
Steuergerate-Raster derselben Trigger-Task zugeordnet wurden, dann sollte

die Option ,Enable Trigger" nur flr ein Raster aktiviert sein (siehe Abb.).

B W I LT L Ly Ty |

Map ECU rasters to tasks of the OS configuration of the RTPC.
If you map an ECU raster to an RTPC fimer task, the RTPC reads ECLl values before calling the other processes of this task.

carresponding ECU raster.

ECU raster RIPCtaskname | Enable Trigger
100ms time synchronous ECU_Sync
10ms time synchronous ECU_Sync

bypass 10ms time synchronous ; TaskDVEModel
bypass segmentsynchronous - ECU_SegSync
segment synchronous

aoonn

If you map an ECU raster to an RTPC trigger task, the ECU triggers the execution of the task if new ECU values have been sent by the ECU for the

Ansonsten wiirde das Steuergerét die Trigger-Task (in der Abb. ,ECU_Sync")
mehrfach wahrend einer Periode dT triggern, was zu einem schwer nachvoll-
ziehbarem Zeitverhalten fiihrt (mehrere, nicht-dquidistante Lese-Zyklen vom

Steuergerat).

Die Option ,Auto Trigger”

Bleiben Daten vom Steuergerat aus, fihrt dies zum Stillstand der Simulation.
Um dies zu verhindern, gibt es fiir Tasks vom Typ ,Trigger" die Option ,Auto

Trigger”.

Wenn Sie im Register ,0S Configuration” die entsprechende Trigger Task wah-

len, kdnnen Sie die Option ,Auto Trigger” unten im Fenster aktivieren.

Processes Task

- ECUModule. - it
Hardware I 5
IdleController - Acquisition
() Corfig
@] hook_recv_ECUModule_Corfig
= hook_send_ECUModule_Corfig
[=] Manager
hook_recv_ECUModule_Manager
g hook_send_ECUModule_Maniager
[T Analyze
[ Acknowledge
- (¥)_TaskDVEMade!
@/ Trigger

L

E

Show Unassigned Processes Update Processes Type

Task Settings.
TaskiD 9 Delay 0 s priorty 1 = CPU-Core 7] Exclusive Core Usage
["IDisatle Task  [] Stop On Floating Point Exception
[/] Auto Triggen Period 0.01 s EventTimeout 0.012 s
05 Settings.
Max. Number Of Priorities 40 Automstic Process Assignment ["] Enable OS Monitoring

Beispiel: Wenn nach 12 ms (,Event Timeout") noch keine Daten vom Steuerge-
rat angekommen sind, wird mit einer Schrittweite von 10 ms (,Period”) weiter-

gerechnet, und zwar so lange, bis wieder Daten vom Steuergerat kommen.
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Die Zuordnung einer Real-Time PC-Task in der Spalte ,RTPC Task Name" (siehe
Abb. 3-38 auf Seite 241) fligt die Prozesse

,hook_recv_ECUModule_[Taskname]"
und
,hook_send_ECUModule_[Taskname]”

zu der jeweiligen Task hinzu (Register ,0S Configuration” im Hauptfenster von
LABCAR-IP).
=g ECU_SegSync

@) hook_recv_ECUModule_ECU_SegSync

&) hook_send_ECUModule_ECU_SegSync

&) hook_send_ECUModule_TaskDVEModel

& hook_recv_ECUModule_TaskDVEModel

“ INFO

Uberpriifen Sie am Ende der Konfiguration, ob die Reihenfolge der Prozesse
in den fir die Steuergeratekommunikation verwendeten Timer/Trigger Tasks
korrekt ist.

3.10.6  Verbindungen im Connection Manager erstellen
Wenn Sie die Datenelemente zur Stimulation und Erfassung gewahlt haben und
Steuergerateraster auf Tasks gemappt haben, ist die Konfiguration des FiL-
Moduls vollstandig.

Um mit dem Modul arbeiten zu konnen, missen dessen Ein- und Ausgange
anschlielend im Connection Manager mit den Ein- und Ausgangen des DVE-
Modells verbunden werden.

Der Ausgang ,Communicationlnitialized”

Zusétzlich zu den von Ihnen konfigurierten Ausgéngen steht im Connection
Manager der Ausgang ,Communicationlinitialized" zur Verfligung. Es handelt
sich um einen Wert vom Typ ,Boolean’, dessen Ubergang von 0 — 1 signali-
siert, dass das Steuergerat kommunikationsbereit ist.
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3.10.7  Arbeiten in ETAS EE
Nach einem erneuten Build des Projektes kann es in der Experimentierumge-
bung geoffnet werden. Die folgende Abbildung zeigt die Darstellung des FilL-
Moduls in den Workspace Elements.

% Workspace Elements
SearchzFilter ¥

Al Asam | AIUD | Search Resuls
=) <» ECU Access
= IRt
(= <P ECUMadule
= 2] AzLElements

8= Active.Dist_BOL.Distabl3_LER
855 ActiveDisk_B02.Distabl3_LER
M += Active.Dist_BO3.Distab13_LER.
855 ActiveDisk_B04.Distabl3_1ER

1= ] Inports
WpE cont_sink16_1_100_B0%.Madel_Byp_B03
(=1 2] Measurevariables
8+ Measure_RO1_DagdetivityMoniter
897 Measure_R02_DaghctivityMoniter
8+ Measure_RO3_DagdctivityMonitor
5= Measure_RO4_DagdctivityMonitar
.
H
=1 ) Outports
o £ bypass_B03_enable. Mode|_Byp_B03
845y Communicationinitialized
= (G LABCAR
= [ Hardwars

% workspace Elements | *JExperiment Explorer
Das Modul besitzt folgende Unterordner
+  A2LElements

Dieser Ordner enthélt alle A2L-Label (MessgroRen und Parameter) der
Steuergeratebeschreibungsdatei.

Inports
Die bei der Konfiguration definierten Eingénge des Moduls
+  MeasureVariables

Je eine Variable pro Steuergeréteraster, die hochgezahlt wird, wenn die-
ses Raster vom Steuergerét getriggert wird.

Outports

Die bei der Konfiguration definierten Ausgénge des Moduls. Dieser Ord-
ner enthélt auch den Ausgang ,Communicationlinitialized" (siehe “Der
Ausgang ,Communicationinitialized” auf Seite 243).
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Das Instrument ,RT ECU
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Access”

MessgrofRen und Parameter konnen mit den tblichen Instrumenten angezeigt
und gedndert werden. Zur Steuerung der FiL-Funktion gibt es ein spezielles Ins-

trument ,RT ECU Access".

Cops g

Stop
B Communication Communication

Apply bypass switch
settings

Update 421 File. |

Raster Configuration of device -
| Ecu Raster Name | Type | DAQ signals |

1 |uni_Byp BO3 STIM 0

STIMSignals| DAQ State |
1 nja E

2 |Measure_RO3 DAQ 1

o Off

Abb. 3-39 Instrument zur Steuerung der FiL-Funktion

Im oberen Teil des Instrument befinden sich die Schaltflachen zur Steuerung

der Kommunikation:

Start Communication / Stop Communication

Damit kdnnen Sie die Kommunikation des FiL.-Moduls mit dem Steuer-
gerat starten und stoppen.

Apply bypass switch settings

Damit kénnen Sie die Default-Werte flr die Bypass-Schalter (siehe “Ini-
tial Value” auf Seite 239) setzen lassen.

Update A2L File

Wenn Sie aufgrund eines neuen Softwarestandes die A2L-Datei austau-
schen, kdnnen Sie mit dieser Funktion eine Aktualisierung durchfiihren,
ohne die Konfiguration in LABCAR-IP zu &ffnen.

“ INFO

Die Aktualisierung funktioniert nur dann, wenn die neue Datei alle Ras-
ter und Steuergeratelabels des Moduls enthalt!

Im unteren Teil des Instruments wird die Konfiguration der Steuergeréteraster
dargestellt. Die Bedeutung der einzelnen Spalten ist wie folgt:

ECU Raster name

Der Name des Rasters

Type

Typ: ,DAQ" oder ,STIM"

DAQ Signals / STIM Signals

Zahl der in der jeweiligen Task gemessenen/stimulierten Signale
DAQ State

Zeigtan, ob fur das DAQ-Raster gerade Werte vom ECU geliefert werden.
Mdgliche Werte sind ,n/a", ,Off" und,Running".
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3.10.9  Arbeiten mit ETK und XETK im FiL-Modul
In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie mit ETK und XETK im FiL-Modul
arbeiten kdnnen.

Arbeiten mit XETK im Fil-Modul
Das XETK Configuration Tool muss installiert sein, bevor Sie XETK benutzen
konnen.
XETK Configuration Tool installieren
1. Wahlen Sie Windows menu — All Programs — ETAS — ETKT-
00ls4.0 — ETKTools V4.0 — Tools — XETK Configuration Tool.
Die Versionsnummer hangt von der User Umgebung ab.

-

Name

[ﬂ ETAS Network settings
ETK Configuration Tool
[ b XETK Configuration Tool ]

Ein Projekt anlegen
2. Wahlen Sie File — New Project... im Kontextmend.

BxcT- oE

Ctr+N
o Cri+0

woemn

Ciri+Shift+N

3. Wahlen Sie den Produktnamen der XETK, die benutzt wird und
klicken Sie OK.

Plzase select all devica types that should be added to the new projct:

B
|8
B

< BT

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 246



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

Neue A2L Datei anlegen
4. Wahlen Sie File — Import A2L File... im Kontextmenl und wah-
len Sie dann die A2L Datei aus, die gerade firr das ausgewahlte

XETK benutzt wird.

X

Hew Project

Open Project

Appund Listing Project
Append Naw Configurabion
Closs Project

Close Al

CrkN
o |

CubghaeN |

Save Project

Sove Project s

Sove Al

Move | Capy Configuration As
Delete Configuration

Lo LT ceanal

Generate Hardware Configurabon Fie

cuks

CtrlsShift+S

Tenerate AZL Entnes

i |

Import A2L File.

e

TaeFa

5. Wahlen Sie File — Generate A2L... im Kontextmend.

#ppend New Canfiguration .
D Proect

Closa Al

Save Project

Save Project A5

Save Al

Bave { Copy Configuration As
Delete Configuration

peccc_ceccst

CurtsShien

culss

Culsghifs5.

Generate A2L Entres

=

ArFa

6. Geben Sie den Ordnerpfad ein, wo die neue A2L Datei angelegt
werden soll und klicken Sie Save.

Name Date modified Tyoe Size
3 Libraries ]
% Documears o tems match youe sesen
4 Masic
&, Picures
= Subversion
& vigeos
W Compues
< Windows (C) +
File name: XCTTempProject2a2l -
type: [A2L Files (a2) =]
e Foders s ][] emn |

7. Aktivieren Sie die folgenden Kastchen und klicken OK.

- ETKXETK
- XCP
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- IPaddress
Default: 192.168.40.16

Sollten Sie die IP Adresse mit dem ,XETK configuration
tool" gedndert haben, dann wird die gednderte IP Adresse
hier angezeigt.

- 2.0.0 (Bereich ,ETK_XETK AML Version"

@

ST TOM Rsstar ([t i ot recommendsd ta use TOM rsters within = Ragd Prototyping system dus
D Diwer Oata constency)

Harvare Settings ETKXETK AML Verd?
[upm ez | 188 . 40 _w] 126 8200 ]

130 210

110

ok ganesl |

8. Klicken Sie die Schaltflache Yes

| A2L fle created successful

A2L file created successfully

— The AZL file
has been

created. Do you want to open it?

|

)=

Die sog. ,descriptions” kopieren
9. Kopieren Sie die Beschreibungen bzw. ,descriptions” beziglich
XCP von der erzeugten A2L Datei auf die des Users.

Als Referenz sollte der Ausdruck mit den Beschreibungen tiber
die Beispiel-A2L-Dateien kopiert werden und zwar
,SampleA_Original.a2l" und
,SampleB_AddedXCPDescription.a2l".
,SampleB_AddedXCPDescription.a2l" ist die gleiche Datei wie
,SampleA_Original.a2l" erweitert um die XCP Beschreibungen.

“ INFO

Die beiden A2L Dateien sind lediglich Beispiele. ETAS kann keine Fra-
gen Uber ihren Inhalt beantworten!

Bitte beachten Sie die folgenden Abbildungen, um die Anderungen zu verste-
hen, die zur Unterstitzung von ETK / XETK in FiL erforderlich sind
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Zeile 26 ~ Zeile 519
Abbildung nahe Zeile 26

Ax

e Bezirning of Structural Definitions (ussd within AML Definitions)

LS4

Abbildung nahe Zeile 519

block “IF_DATA” taggedunion if_data |
/% Definition of the TF_DATA ETK_XETK */
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Zeile 1186 ~ Zeile 1207
Abbildung nahe Zeile 1186

/% Eegirning of AL Definitions *
/A mmmmeeceseseseseaseeeseeeene—- - %
/begin MIO_PAR

VERSION 000
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Zeile 1239 ~ Zeile 1295
Abbildung nahe Zeile 1239

PHYSTCAL ESS 0:400000
ferd 1

serd IF_DATA

Abbildung nahe Zeile 1295
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Zeile 1309 ~ Zeile 1347
Abbildung nahe Zeile 1309

FHrs1 000000
/deErK E Jﬁgss
Jend 1F_DATA

Tocsin VEWEH SEQENT
codel Left Over Flash” DODE FLASH INTERN 05800000 0200000 -1 -1 -1 -1 -1
fhasin 1F DATA ETK WETK
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Zeile 1367 ~ Zeile 1399
Abbildung nahe Zeile 1361

fend =

/begin MEWIRY_SEGHENT
war? Wariables™ VARIAELES RAM INTERN 0:20100000 0100000 -1 -1 -1 -1 -1

Jbegin [F DATA ETH XETK
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Zeile 1413 ~ Zeile 1451
Abbildung nahe Zeile 1413

A
/efd/ﬁ"d T.hﬁ LSS

020100000

Joesin MEUORY_SECHENT
varl “Variables” VARIABLES RAM INTERN 0x40000000 0x10000 -1 -1 -1 -1 -1

oesin IF_DATA ETK YETK
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Zeile 1465 ~ Zeile 1503
Abbildung nahe Zeile 1465

Jend WO_PAR
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Zeile 1728 ~ Zeile 2000
Abbildung nahe Zeile 1728

Verd ETR_/ETR_SFECIFIC
Send OF_ELIE
Fend SOURCE

fend 1F_DATA

Abbildung nahe Zeile 2000

Joesin CHARACTERISTIC
Sinllata “Sinlata

T,

g\

=

_.a;

églﬁ
b=

LABCAR IP

70.Klicken Sie im LABCAR-IP FiL Wizard Browse undwahlen Sie
dann die A2L Datei mit den beigefligten XCP Beschreibungen.

[ 2 2 % = % N —
| Overview | EQlacomse ) ) ECUieouts }‘) ECllovute ) b QSsmtieas |

Seloct the AL file to be used in this project,

ECU AZL file

‘ Information bam A2L fiis [ it bk ‘
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11.Konfigurieren Sie die restlichen Registerkarten im FiL Wizard
wie ECU access, ECU inputs, ECU outputs, OS settings.

- Esist moglich, die Konfiguration der Registerkarte ECU-Ein-
génge wegzulassen, wenn Sie nur eine ECU-RAM-Uberwa-
chung durchfiihren mochten.

- Auf der Registerkarte "ECU-Zugriff" kdnnen Sie die Verbindung
zwischen PC, RTPC und XETK Uber die Schaltflache Search for
hardware prifen.

[ Semch for hardmers

Hardweare connection slatus

12.Speichern Sie die Projektdatei und fiihren Sie den Build durch.

Fehlerbehebung
Wenn der Fehler ,Timeout while waiting for XCP Slave answer" in EE auftritt,
konnen einige der folgenden Elemente die Hauptursachen sein.

Die Stromversorgung flir XETK ist nicht sichergestellt.

Die Kabelverbindung zwischen RTPC und XETK ist nicht gut.

Die im XETK-Konfigurationstool konfigurierte IP-Adresse stimmt nicht
mit der in der A2L-Datei geschriebenen IP-Adresse Uberein.

Arten von ETK / XETK fiir die FiL-Unterstiitzung
LEtK-T1.0"und ,XETK-T2.1" werden untersttzt.
Die FiL-Operation mit "EtK-T1.0" und "XETK-T2.1" wurde bereits getestet.

Der Kommunikationsmechanismus der anderen ETK- und XETK-Pro-
dukte stimmt mit denen der obigen Typen Uberein.

Die FiL-Operation mit ihnen kdnnte normal funktionieren. Dies ist jedoch
nicht garantiert

FiL unterstitzt kein TDM-Messraster, sondern das DISTAB-Messraster.
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Real-Time Plugins

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zur Erstellung von Real-Time Plu-
gins, deren Integration in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt und das Arbeiten mit
diesen in der Experimentierumgebung ETAS EE.

Real-Time Plugins

Ein Real-Time Plugin ist eine dynamisch nachladbare Programmbibliothek fir
den Real-Time PC, dessen Funktionen zur Laufzeit in das Echtzeitbetriebssys-
tem eingebunden und in diesem ausgefiihrt werden konnen.

Mit dem RT-Plugin Builder wird ein Werkzeug zur Erstellung eines Real-Time
Plugin Projektes und zur Verwaltung des zugehorigen Quellcodes zur Verfi-
gung gestellt. Der RT-Plugin Builder steuert auch das Kompilieren und Linken
des Plugins auf dem Real-Time PC und erzeugt eine Paketdatei fir das Real-
Time Plugin.

ETAS RTPC
Das Kompilieren und Linken des Plugin-Quellcodes zu einer dynamisch nach-
ladbaren Programmbibliothek (Shared Object Library) erfolgt auf dem Real-
Time PC. Dieser erstellt die notwendige Funktionalitat und Infrastruktur bereit,
die fur Real-Time Plugins bendtigt wird.
Hierzu gehort insbesondere

das Laden und Entladen von Real-Time Plugins

das Erzeugen von Hook-Prozessen

das Binden von Funktionen (des Plugins) an Hook-Prozesse

das Auflosen von Datenelementbezeichnern in Speicheradressen

das Aufrufen der Hook-Prozesse im Echtzeitkontext

Konfiguration des Betriebssystems
Das Einfligen von Hooks in Tasks des Echtzeitbetriebssystems erfolgt in LAB-
CAR-IP im Register ,0S Configuration”.

Experimentierumgebung (ETAS EE)
Real-Time Plugin Paketdateien kdnnen in der Experimentierumgebung hinzu-
gefligt, aktiviert, deaktiviert und wieder entfernt werden.
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3.11.1  Der RT-Plugin Builder
Der RT-Plugin Builder ist eine Anwendung zum Erstellen von Real-Time Plugins.
Der RT-Plugin Builder erzeugt eine Verzeichnisstruktur und Dateien mit Funk-
tionsrimpfen fur die erforderlichen Callback-Funktionen des Plugins.

Real-Time Plugin Projekte erstellen
1. Wahlen Sie im Startmeni Programme — ETAS — LABCAR-
OPERATOR X.Y — RT-Plugin Builder.

Der RT-Plugin Builder wird geoffnet.

o RT Builder =8 =R ==
File Tools
ERCLE
Properties | Build

2. Waéhlen Sie File — New.
Das Fenster ,New RT Plugin” wird geoffnet.

a2 New RT Plugin (5|
RT Plugin Name:
|
Location:
Template File:

3. Geben Sie den Namen des RT-Plugins und das Verzeichnis an,
in dem die Dateien des Projekts gespeichert werden sollen.

4. Wahlen Sie eine Dateivorlage (Template File).
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Das Projekt wird erstellt.

s RT Builder =8 =R
File Build Tools
BEHEE
=] RT_Test
[E] RT_Test_main.c General
Plugin Name |RT_Test
Version 100
Notes
9/2/2013 - Plugin created. 7
Properties | Build

6. Verandern Sie ggf. die Versionsnummer (,Version").

7. Speichern Sie das Projekt mit File — Save.

Real-Time Plugin Quellcode verwalten

Alle Dateien, die zu einem Plugin gehoren, werden im RT-Plugin Builder in Form
einer logischen Baumstruktur verwaltet.

1. Rechtklicken Sie auf dem Projektordner.

Das Kontextmenu wird gedffnet.

a/ RT Builder
File Buld Tools
BHEH

Gpen
Add File
Add Folder

Create File
Create Folder

Exclude

Remove

2. Mit Create... kdnnen Sie neue Dateien oder Ordner erstellen.

3. Mit Add... konnen Sie (im Projektverzeichnis) vorhandene
Dateien oder Ordner hinzufligen.

4. Um eine Datei oder einen Unterordner aus dem Projekt zu ent-
fernen, wahlen Sie Exclude.

Die Dateien/Ordner im Projektordner bleiben erhalten und kon-
nen mit Add File / Add Folder wieder hinzugefiigt werden.

5. Um eine Datei oder einen Unterordner zu I6schen, wahlen Sie

Remove.

Die Dateien/Ordner werden physikalisch geloscht.
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Dateien editieren
1. Um eine Datei im Baum zu editieren, doppelklicken Sie diese.
Die Datei wird im voreingestellten Editor gedffnet.

2. Wahlen Sie Tools — Settings, um einen anderen Editor zu defi-
nieren.

SettingsForm El
Editor

Prefered Editor
Program File notepad exe [:]

Command Line Argumerts "

Macros: ‘“dile, %ine

3. Wenn Sie beim Aufruf der Editors Argumente tibergeben wol-
len, kdnnen Sie diese im Feld ,Command Line Arguments"” spe-
zifizieren.

Kompilieren und Linken eines Real-Time Plugins
1. Wechseln Sie zum Register ,Build".

2. Waéhlen Sie Build — Build Plugin.

Die Dateien werden zum Real-Time PC Ubertragen und dort
verarbeitet.

55 RT Builder =8 =R
File Build Tools
BEEHEE
=] RT_Test
[E) RT_Test_main.c Messages
[8/2/2013 11:02:55 PM] Buid Process started

Uploaded build 2" to “home-labar/plugin/build/RT_Test/buid.zip'
Unzipping build zp"

Upload done

Bulding plugin fie 'RT_Test so'by compiing '/RT_Test_main ¢’
Copying plugin file RT_Test.so"

Preprocessing and compiing took 0.129665 seconds

build: succeeded

O »

Propeties | Buld |

Die Ergebnisse des Build-Prozesses werden unter ,Messages”
angezeigt.

Real-Time Plugin Packages

Beim Build-Vorgang wird aus den Dateien mit dem Quellcode eine Shared-
Object-Library erzeugt. Der RT-Plugin Builder packt diese Datei zusammen mit
anderen Dateien in eine Archivdatei, die im Folgenden als Real-Time Plugin
Package bezeichnet wird.
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Ein Real-Time Plugin Package enthélt:
Eine Metadatendatei (xml) mit Informationen zu Tools, Versionen etc.
+ Die Shared-Object-Library des Plugins

Beispiel
Das folgende Beispiel zeigt die Implementierung eines einfachen Counters, der
mittels der Befehle ,enable”, ,disable” und ,reset” gesteuert werden kann.

Das Plugin interagiert mit einem C-Code-Modul des LABCAR-OPERATOR-Pro-

jektes, indem es den einen Skalierungsfaktor vom Modul liest und den (skalier-
ten) Zahlerwert in einen Modulparameter ,In“ schreibt. Das C-Code-Modul gibt
,In" Uber den Outport ,Out” aus.

#i ncl ude <stdio. h>

#i ncl ude <nath. h>

#incl ude "rtos_hook. h"
#include "rtos_rtplugin. h"

/'l Label definition
I raw | abel
#t yped| abel doubl e crodln CVvbdul e/ Cal i brationVariabl es/In

I/ mapped (user defined | abel)
#t yped| abel doubl e cnbdScal e UDMbdul e/ UDScal e

/1 Data structure
typedef struct

{
unsi gned i nt enabl e;
unsi gned int count;
}
TDat a;

/'l Cal I back functions for the hooks
/**
* Function to be called fromthe hook.
* @aram arg Dat apoi nter as passed to rtos_hook_attach
* @aram t_ns The current time in nanoseconds
* */
static void Hook_Cal | back(void *arg, rtos_time_t t_ns)
{
if( arg)
{
if( ((TData*)arg)->enable )
{
((TDat a*) ar g) - >count ++;
}

cnodln = cnodScale * ((TData*)arg)->count;
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static rtos_handl e_t hObj;
static TData dat a;

/1 Command handl er for additional p
/**

* Function to be called as command
* @aram argc Nunmber of argv[]
* (@aram argv Array of strings

Arbeiten mit LABCAR-IP

| ugi n conmands

handl er
strings

* @aram stream The output stream

* */
static int cnd(int argc, char *argv

{

[1, FILE *stream

if( strenp( argv[0], "enable" ) == 0 )

{

dat a. enable = 1;

}

else if ( strcnp( argv[0], "disable" ) == 0)

{

dat a. enable = 0;

}

else if ( strcnp( argv[0], "reset" ) ==0)

{

data. count = 0;

}

el se

rtos_l og( LOG ERR, "unknown command" );

return -1,

}

return O;

int on_| oad(voi d)
{

return O;

int on_initialize(void)
{
rtos_rtplugi n_comrand(cnd);
data.count = 0;
data. enable = 1;
hQbj = rtos_hook_attach("Hook",

return O;
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voi d on_term nate(void)

{
rtos_hook_det ach(hQbj);
}
voi d on_unl oad(voi d)
{
}

Erlauterungen zu diesem Beispiel finden Sie in den folgenden Abschnitten.

3.11.3  Definition von Hooks in der OS Configuration von LABCAR-
IP
Ein Hook fungiert als Platzhalter flr einen oder mehrere Prozesse in der 0S
Configuration eines LABCAR-Projektes. Ein Hook kann wie ein Prozess an einer
beliebige Stelle in einer Task eingefligt, verschoben und auch geldscht werden.
Im Gegensatz zu Prozessen kann der Name eines Hooks vom Benutzer frei vor-
gegeben (und auch umbenannt) werden.

Processes Task
ConversionModule D nt
Hardware I B
IdeController (& Acqistion
(¥ Corfig
& Manager
= O Analyze
[ Acknowledge
2Q
E Es1136_5y Add Task del_HWCF
Pb1651adi|  Add Hook CcF
Conrs| ooty
lort_CneSts emaove Tas
Pb1657ad; Rename cL
Es12c_5y HWCF
X Move U L
lent_Onest ovetp
[7] Show Unassigned Processes Update Processes. Type [ Timer | Perioa 0.01 s =]
Task Settings
TaskD 8 Delay 0 s pooty 3 [Z]  crucore (1 v| [excusive Core Usage
[“|Disable Task [ Stop On Floating Point Exception
05 Settings
Mayx. Number Of Priorities 40 = [] Automatic Process Assignment [] Enable OS Monitoring

Abb. 3-40 Hinzufiigen eines Hooks in der OS Configuration

Ein Hook darf auch mehrfach verwendet werden, d.h. das Einfligen von Hooks
mit gleichen Namen an unterschiedlichen Positionen innerhalb einer oder meh-
rerer Tasks ist zulassig.

3.11.4  Anhéangen von Plugin-Prozessen an Hooks
Das Anhangen von Prozessen an einen Hook erfolgt durch das Real-Time Plu-
gin selbst. Beim Laden eines Real-Time Plugins wird die Methode

on_| oad
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des Plugins aufgerufen.
Innerhalb dieser kdnnen dann mittels der Funktion

rtos_hook_attach

Prozesse an bestimmte Hooks gebunden werden.

Ist ein erforderlicher Hook nicht vorhanden, so héngt es von der Implementie-
rung der on_| oad Methode ab, ob das Laden des Real-Time Plugins abgebro-
chen werden muss oder fortgesetzt werden kann.

Es ist mdglich, mehrere Prozesse an einen Hook zu binden. Neue Prozesse
werden grundsatzlich immer am Ende der Prozessliste eines Hooks ange-
hangt. Das Einflgen eines Prozesses an einer beliebigen Position der Hook-
Prozessliste ist nicht maoglich.

Beim Entladen eines Real-Time Plugins sind alle angehéngten Prozesse in der
Methode

on_unl oad

mittels der Funktion

rt os_hook_det ach
aus den Prozesslisten der Hooks zu entfernen.

Label und Mapping
Jedes Datenelement in einem LABCAR-OPERATOR-Projekt besitzt ein Label,
mit dessen Hilfe eine eindeutige Adressierung maoglich ist.

Adressierung von Datenelementen
Die Adressierung von Datenelementen eines LABCAR-OPERATOR-Projektes
wird bei Real-Time Plugins durch eine Compiler-Direktive realisiert.

Die Syntax der Direktive lautet:

#typedl abel <Typ> <Vari abl enbezei chner> <Label des Datenel enent s>

Der Zugriff auf das Datenelement erfolgt im Quellcode des Plugins tiber den
angegebenen Variablenbezeichner. Die Auflésung eines Labels in die Speicher-
adresse des Datenelements erfolgt zur Laufzeit beim Laden des Plugins — vor
Aufruf der Plugin-Funktion on_| oad.

Ist das Label innerhalb des LABCAR-OPERATOR-Projektes unbekannt oder ent-
spricht der Datentyp des Datenelements nicht dem erwarteten Typ, so wird das
Real-Time Plugin nicht geladen und entsprechende Fehlereintrdge in der Log-
datei von ETAS RTPC erzeugt.

Mapping von Labeln

Benutzerdefinierte Label fir Datenelemente werden bei LABCAR-OPERATOR
mit Hilfe von Mapping-Dateien und SuT-Mapping-Dateien realisiert. Die Ver-
wendung von benutzerdefinierten Label im Rahmen von Real-Time Plugins
ermaoglicht das Erstellen von projektunabhangigen Plugins.

Die Aufldsung eines benutzerdefinierten Labels in die Speicheradresse des
Datenelements erfolgt zur Laufzeit beim Laden des Plugins — vor Aufruf der
Plugin-Funktion on_I oad.
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Ist das Label innerhalb des LABCAR-OPERATOR-Projektes unbekannt oder
kann aufgrund eines fehlendes Mappings nicht aufgeldst werden, oder ent-
spricht der Datentyp des Datenelements nicht dem erwarteten Typ, so wird das
Real-Time Plugin nicht geladen und entsprechende Fehlereintrége in der Log-
datei von ETAS RTPC erzeugt.

Hintergrunddienste

Funktionen, die nicht im Echtzeitkontext ausgefiihrt werden sollen (z.B. Zugriffe
auf Dateien), konnen Uber die Funktionrt os_hook_at t ach der Background-
Task des Betriebssystems zugeordnet werden — der zugehorige Hook-
Bezeichner lautet r t os_hook_backgr ound.
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3.11.6  Lebenszyklus eines Real-Time Plugins
Das Aktivitatsdiagramm in Abb. 3-41 zeigt die Abfolge der einzelnen Aktivitaten
beim Laden bzw. Entladen des Real-Time Plugins.

[error]

load library unload library )«

[error]

resolve labels

on_load

on_initialize

[error]
on_unload

[ on_unload not implemented ]

[ on_load not implemented |

on_terminate

in operation
[unload ]

Abb. 3-41 Aktivitatsdiagramm

+ load library

Laden der Shared Object Library und Auflosen der Funktionszeiger fur
die Callback-Funktionen des Plugins

- on_| oad (optional)

- on_initialize (erforderlich)
on_t er m nat e (erforderlich)
- on_unl oad (optional).

Fehlerfall: Die Funktionszeiger fir erforderliche Callback-Funktionen
kdnnen nicht aufgelost werden.

+ resolve labels
Auflosen der Label fiir Datenelemente in Speicheradressen.

Fehlerfall: Label eines Datenelements kann nicht aufgelost werden oder
Typ des Datenelements ist inkompatibel.

on_load

Ausfiihren der Callback-Funktion on_| oad, sofern implementiert. Diese
Funktion dient zur Behandlung von Abhangigkeiten und zum Reservieren
von Systemressourcen.

Fehlerfall: Riickgabewert der Callback-Funktion ist < 0.
on_initialize
Ausfiihren der Callback-Funktionon_ i ni ti al i ze. In dieser Funktion

werden typischerweise Echtzeitfunktionen bestimmten Hooks zugewie-
sen, Background-Funktionen und Command-Handler registriert.

Fehlerfall: Rickgabewert der Callback-Funktion ist < 0.
in operation

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 267



ETAS

3.11.7

Arbeiten mit LABCAR-IP

Ausflhrung der registrierten Echtzeit- und Nichtechtzeitfunktionen
durch das Betriebssystem des Real-Time PC.

on_terminate

Ausflhren der Callback-Funktion on_ t er mi nat e. In dieser Funktion
werden die zuvor inon_i ni ti al i ze registrierten Funktionen wieder
abgemeldet.

on_unload

Ausflhren der Callback-Funktion on_unl oad, sofern implementiert.
Systemressourcen, die zuvor in on_| oad reserviert wurden, sind in die-
ser Funktion wieder freizugeben.

unload library

Die Shared Object Library des Real-Time Plugins wird freigegeben und
entladen.

Arbeiten mit Real-Time Plugins in der Experimentierumge-

Real-Time Plugins werden in der Experimentierumgebung genauso verwaltet
wie Parameter- oder Mapping-Dateien, d.h. Hinzufligen, Entfernen, Aktivieren
und Deaktivieren erfolgt im Experiment Explorer von ETAS EE.

RT-Plugins zum Experiment hinzufiigen

1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer auf den Ordner ,RT
Plugin Files".
2. Wahlen Sie Add File.

+;JExperiment Explorer
1] Datalogger Files
(] Mapping Files
(] Parameter Files

RT Plugin File:
d [ AddFie.. Ins

O

%] Workspace Ele... 14 Experiment E...

3. Wahlen Sie im Dateiauswahlfenster die Datei des Plugins
(*rtp).
Das Real-Time Plugin wird zum Experiment hinzugeflgt.

+;JExperiment Explorer
() Datalogger Files
1] Mapping Files
(] Parameter Files

[= (] RT Plugin Files

|53 RT_Testrtp

Ol I

| Workspace Ele... 15 Experiment E...
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4. Falls das Plugin nicht aktiv ist, rechtsklicken Sie die Datei und
wahlen Sie Active.

+JJExperiment Explorer
1] Datalogger Files
(7] Mapping Files
(] Parameter Files
= ¢ RT Plugin Files
[ RT_Test-Piugin.

(5L add File.. Ins
| bctive

[ Rrename File % F2
[ Exclude From Experiment Del
k| Delete {permanently) Shift+Del

5. Um eine Datei aus dem Ordner ,RT Plugin Files" zu entfernen,
waéhlen Sie Exclude From Experiment.

6. Um eine Datei zu Ioschen, wahlen Sie Delete (permanentely).

Experiment mit Real-Time Plugin ausfiihren
1. Wahlen Sie Experiment — Download — LABCAR, um das
Experiment zum Simulationstarget herunterzuladen.

Der Zustand des Plugins wechselt zu ,Initialized".

2. Wahlen Sie Experiment — Start Simulation — LABCAR, um
die Simulation zu starten.

Das Experiment wird ausgefihrt.
3. Wechseln Sie in das Register ,RT Plugins".

Hinweis bei Verwendung von LABCAR Ports in Simulink-Model-
len
LABCAR Input Ports von Simulink-Modellen sollten von RT-Plugins nicht direkt
beschrieben werden. Setzen Sie statt dessen den Parameter ,B_useConstant”
auf,1.0" und beschreiben Sie den Parameter ,constValue” aus dem RT-Plugin.
=1 < simple
& [ Gain
& 2] Input_Port Input_Port/b_useConstant [I
@+ b_useConstant 1.000

@+ constValue Input_Port/constValue []
H-+o out 13.000

@ [ Integrator Input_Port/Out []
[ ] gﬁ: Input_Port 13.000

Dadurch werden der Messwert ,Out" (,simple/Input_Port/Out") und alle nach-
folgenden Simulink Bldcke zuverldssig beeinflusst, falls der zugehdrige Hook
entsprechend in der OS Configuration eingehangt wurde.

LABCAR Output Ports sollten ebenfalls nicht von RT-Plugins beschrieben wer-
den. Das Beschreiben von Eingédngen von C-Code-Modulen ist dagegen mog-
lich.
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Das Register ,RT-Plugins”
Die folgende Abbildung zeigt das Register ,RT Plugins".

W Available Real-Time Plugins hi sz Command Console A
Plugin State Version | > =

RT_Test

inot loaded 100

<[

Output -0

(I G

[RT—PIugins\KSmna\Genevalav \{ Datalogger \{ Instrumentation

<

Time RT-Plugin Message

ik ] ’

Abb. 3-42 Das Register ,RT Plugins”in ETAS EE

Der Bereich besteht aus drei Teilen:

Available Real-Time Plugins
Output (siehe “Output” auf Seite 270)
Command Console (siehe “Command Console” auf Seite 271)

Available Real-Time Plugins
Hier sind alle Real-Time Plugins des Experiments aufgelistet.

Plugin
Der Name des Plugins
State

Die Spalte ,State" zeigt den aktuellen Zustand der einzelnen Plugins an.
Die Abfrage erfolgt zyklisch im Raster von etwa 500 ms.

Die Zustande ,loaded" und ,not loaded” sind vordefiniert und zeigen den
Ladezustand eines Plugins an. Die Definition benutzerdefinierter
Zustande ist moglich und erfolgt im Quellcode des Plugins.

Version

Die Version des Plugins (wird bei Erstellung im RT-Plugin Builder verge-
ben)

Output
Im Register ,Output” (in der untere Hélfte) werden die Log-Messages angezeigt,
die von den Real-Time Plugins generiert werden.
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Command Console

Das Befehlsinterface bietet die Moglichkeit, fir jedes Real-Time Plugin ein eige-
nes Befehlsprotokoll (basierend auf ASCII-Zeichenketten) zu implementieren.
Dazu muss das Plugin einen Protokoll-Handler bereitstellen, welche die Inter-
pretation der tibergebenen Strings durchfihrt.

Dieser Handler muss beim Laden des Real-Time Plugins mittels

rtos_pl ugi n_command

registriert werden.

Folgende Befehle stehen zur Verfiigung:

at oder @
Delegiert den nachfolgend angegebene Befehl an das benannte RT-Plu-
in
geispie\: at Exanpl ePl ugi n di sabl e
clear
Loscht die Befehlskonsole
info
Listet alle (auf dem Target) geladenen Plugins auf
help
Hilfestellung
load
L&dt das genannte Plugin (— on_| oad)
Beispiel: 1 oad Exanpl ePl ugi n
unload
Entladt das genannte Plugin ( — on_unl oad)
Beispiel: unl oad Exanpl ePl ugi n
init
initialisiert ein Plugin (—on_i ni ti al i ze)
Beispiel:i nit Exanpl ePl ugi n
terminate

terminiert ein Plugin (— on_t er ni nat e)
Beispiel: t er mi nat e Exanpl ePl ugi n

<Tab>

Autovervollstandigung (case-sensitive)
<Pfeil hoch>

Befehlshistorie
<Pfeil runter>

Befehlshistorie
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Module zur Signalkonvertierung

Mit LABCAR-OPERATOR V5.4.13 wird ein Standard-Signalkonvertierungsmo-
dul mitgeliefert, mit dem die generische Open-Loop-Konfiguration realisiert
werden kann.

Dieses Modul kann im Connection Manager vor den Eingéngen anderer Module
eingefligt werden und ermdglicht insbesondere (zwischen 1/0-Hardware und
DVE-Modell) eine Sensor/Aktor-Modellierung.

Module einfiigen
Wie ein solches Modul zur Signalkonvertierung eingefiigt wird, ist in Abschnitt
“Signalkonvertierung” auf Seite 287 beschrieben.

Parameter
Wurde ein Modul zur Signalkonvertierung eingefiigt, stehen samtliche Ein- und
Ausgange und Parameter auch in ETAS EE im Fenster ,Workspace Elements"
zur Verfigung.
= qj Signal Conversion Modules
[~ ConversionMadule
= 7] BoolSwitch
@+ Hightalue
@ Lowvalue
@+ Threshold
= 2] Curve
@ Tw Table
= ] CurveEx
‘@ *= Factar
@30 Offset
3 ¥ _Max
3 X _Min
e Y _Max
=Y _Min
= ] Linear
‘@ *= Factar
@+ Offset
b5 Batthade
‘@ *=F Function
[ 5'35: In
| ou
@+ OukControl
@0 Outialue

Neben der Parametrierung tUber Parameterdateien stellt die Instrumentierung
von ETAS EE auch ein GUI zur Verfligung, Uber das die Parameter des Moduls
verstellt werden konnen.

Die Bedeutung der Parameter (und damit die Funktionsweise der Module) wird
im Folgenden anhand des GUIs beschrieben.
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Das GUI zur Steuerung der Signalkonvertierung

Zum Erstellen eines solchen Bedienfensters rechtsklicken Sie das jeweilige
Modul in der Baumansicht des Fensters ,Workspace Elements” und wahlen Sie
Open Signal Conversion Instrument.

' Workspace Elements
Search & Filter ¥

All Asam | Al UD Search Resutts

< ECU Access

= G LaBCAR
= ] SignalConversionModules
B [# C dl -

Measure / Calibrate.

@[] BoolSwitch

@ ] curve Add To Datalogger

& [ Curvetx Show All HW Ports

@[] Linear

W Batthode Calibration / Parameters »
@+ Function Signal R
|y

| out Create Mapping File...

@+ OutCantrol
@ OutValue

Open Signal Conversion Instrument |\

Im GUI, das im aktiven Layer (im Register ,Instrumentation”) erstellt wird, sind
unter , Type" folgende Konvertierungstypen wahlbar:

Boolean
Curve
+ CurveEx
+  Identity
+ Linear

Steuerung des Ausgangssignals
Gemeinsam ist allen Typen, dass sich der Ausgang steuern l&sst — hierzu die-
nen die Optionen im Feld ,Out Control”.

Out Cortrol
@ On

Folgende Einstellungen sind mdglich:
+ On
Der Ausgang wird immer berechnet.
Off

Der Ausgang wird nicht berechnet - der Ausgang wird auf den im Feld
eingegebenen Wert gesetzt.
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Node

Die Berechnung des Ausgangs ist abhdngig vom Zustand eines Batterie-
knotens (Eingang ,BattNode" in den Workspace Elements und im Con-
nection Manager). Wenn der gewéhlte Batterieknoten nicht geschaltet
ist, wird die Kennlinie nicht berechnet.

“ INFO

Wenn Sie Zweifel an den Werten irgendeines Signals haben, prifen Sie
immer, ob nicht die Berechnung des Signals vom Status eines Batterie-
knotens abhangt oder ganz abgeschaltet wurde.

Typ ,Boolean”

Hier kann ein Schwellwert , Threshold” fir das Eingangssignal eingegeben wer-
den, unterhalb dessen der Ausgangswert den Wert ,LowVal" und oberhalb des-
sen er den Wert ,HighVal* annimmt.

Generic Signal Conversion Instrument - .. E3

ConversionModule

Type
Type
Threshold 1
Highval 1
LowVal 0

Typ ,Curve”

Hier kann Uber die Schaltflache Edit Curve eine Tabelle flr eine Kennlinie bear-
beitet werden.

Generic Signal Conversion Instrument - ...

ConversionModule

Type
-

Dabei wird ein GUI gedffnet, in dem die Wertepaare fir den Parameter ,Conver-
sionModule/Curve/Table" editiert werden konnen.

Table - ConversionModule/Curve/ Table

Curve/Table ] Apply
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Typ ,Curve Extended”

Die erweiterte Form des Typs ,Curve”, die eine weitere Veranderung der Kennli-
nie zuldsst.

Generic Signal Conversion Instrument - .. K4

ConversionModde
Type

Type Curve Extended -
Factor 1

Offset 1

X Max 0
¥_Max
X_Min
¥_Min

Hier kann das Signal in mehreren Stufen verandert werden:

A Abbildung tber eine lineare Funktion v = a*u + b, die eine Verstarkung
oder Abschwéchung a (,Factor”) und eine Verschiebung b (,0ffset”) des
Signals bewirkt. Voreinstellung: Offset = 0 und Factor = 1, also keine
Anderung.

“ INFO

Diese Abbildung wirkt auf die Eingangsgréen der im nachsten Schritt
in Form einer Tabelle definierten Kennlinie!

B Abbildung durch eine mit Edit Curve in Tabellenform definierte Kennline
(siehe "Typ ,Curve" auf Seite 274).

C Eine Signalbegrenzung (spezifiziert tber ,y_min“ und ,y_max") zuziglich
einer linearen Abbildung (durch Angabe entsprechender Werte ,x_min”,
X_max’, ,y_min“und ,y_max").

Die folgende Abbildung zeigt die Wirkungsweise der Signalbegrenzungs-
funktion, die durch die Werte x_min, x_max, y_min und y_max definiert
ist.
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Das Eingangssignal wird durch x_min und x_max beschrankt - die
Angabe von x_min, x_max, y_min und y_max legt eine Geradengleichung
fest, die das Signal mit einer Verstérkung und mit einem Offset versieht.

Wenn keine Beschrankung des Signals gewtinscht wird, wahlen Sie die
Minimal- bzw. Maximalwerte entsprechend klein bzw. grof3 .

Wenn keine weitere Verstarkung und kein Offset gewlinscht wird, setzen
Sie einfach y_min = x_min und y_max = x_max.

Ansonsten besteht zwischen Verstarkung (Steigung a der Geraden-
gleichung (1)), Offset (Parameter b der Geradengleichung (1) ) und den
Werten x_max, x_min, y_max und y_min folgender Zusammenhang:

y=a*x+b (1)
y = ((y_max - y_min)/(x_max - x_min) )*x -
((y_max - y_min)/(x_max - x_min) )*x1 +y1

wobei fiir x1 und y1 eines der beiden Wertepaare (x_max,y_max) oder
(x_min,y_min) einzusetzen ist.

Typ ,Identity”

Damit wird das Signal 1:1 unverandert weitergegeben.

Typ ,Linear”
Damit wird der Eingangswert mittels einer Geradengleichung (ausgedriickt
durch ,Factor” und ,Offset") auf den Ausgangswert abgebildet.

Generic Signal Conversion Instrument - .. K4

ConversionModuls
Type
e
Factor 1

Offset 1
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3.13 Hardware konfigurieren mit dem RTIO-Editor

Der grundsatzliche Umgang mit dem RTIO-Editor und die Konfiguration der ein-
gesetzten Hardware ist im LABCAR-RTC V5.4.13 - Benutzerhandbuch ausfihr-
lich beschrieben.

Ein Beispiel zur Einbindung einer Hardwarekarte finden Sie im Tutorial des
Handbuches ,LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Schnelleinstieg".
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Der Connection Manager

Der Connection Manager ermdglicht den Closed-Loop-Betrieb, indem er die Ein-
und Ausgénge der vorhandenen Module entsprechend verbindet.

Seine Eigenschaften sind:
Darstellung aller Ein- und Ausgéange, die verbunden werden kénnen
Verbinden einzelner Ein- und Ausgéange und Unterbrechen dieser
Erstellen virtueller Verbindungen zur Signalverfolgung
Hervorheben bereits existierender Verbindungen
Maglichkeit zum Export/Import der Verbindungsliste in/aus andere(n)
Projekte(n)
Sortier- und Darstellungsoptionen fiir Verbindungsliste
Filter zur Auswahl spezieller Verbindungen

In den folgenden Abschnitten wird beschrieben, wie Sie Modelle mit Ein- und

Ausgangen versehen, Verbindungen erstellen und Module zur Signalkonvertie-
rung einflgen.

Reale und virtuelle Verbindungen

Um Signale im Connection Mananger darstellen zu kénnen, missen diese
bekannt sein. Bei den mit LABCAR-IP integrierten Modulen ist dies selbstver-
standlich, da die Ein- und Ausgénge eines Moduls Teil der Modulbeschreibung
sind. Dies betrifft die bereits beschriebenen Module wie Simulink-Modelle,
CAN- und FlexRay-Module, vom Anwender bereitgestellte C-Code-Module,
Module zum Eingriff in den Signalpfad (Signalkonvertierung und Offnen der Clo-
sed-Loop) und die Hardwarekonfiguration in LABCAR-RTC.

Deren Signale stehen im Connection Manager zur Verfligung und nach der
Codegenerierung auch im Experiment in ETAS EE. Die folgende Abbildung zeigt
schematisch ein HiL-Experiment mit den typischen Komponenten (Hardware,
Signalkonvertierung) und einem Modell mit einer Aktor- und einer Sensorsimu-

lation.
ADC Signal Conversion
Module
ECU Model
AnaOut _4 - out
DAC

Abb. 3-43 Die Signale des Experiments

Das Aktorsignal vom Steuergerat erscheint hier erstmals als Ausgangssignal
eines ADC-Moduls, und wird danach tber ein Modul zur Signalkonvertierung an
einen Modelleingang geleitet. Beim Sensor beginnt der bekannte Signalpfad an
einem Modellausgang und endet am Eingang eines DAC-Moduls.

Bis dato unbekannt sind:
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die Verbindungen zwischen dem Steuergerat und der RTIO-Hardware
und

die Verbindungen innerhalb der Module
Damit fehlen aber wichtige Informationen tber den vollstéandigen Signalpfad
bei einem Closed-Loop-Experiment, dessen Verfolgbarkeit eine Anforderung
der Experimentierumgebung ist.

Der erste Punkt wird adressiert durch das Bereitstellen von Listen tiber ECU-
Pins und HW-Pins, der zweite durch sogenannte virtuelle Verbindungen.

ECU- und HW-Pins

Sie konnen die ECU Pin List oder die Hardware Pin List erstellen und bearbeiten,
wie dies im Folgenden beschrieben wird. Mit der Scripting API von LABCAR-IP
lasst sich dies jedoch auch bequem automatisieren. Die Dokumentation dieser
API finden Sie in auf der Hilfeseite (? — Help).

Liste der ECU-Pins erstellen
1. Wahlen Sie im Hauptmenu von LABCAR-IP Project — ECU Pin
List.

Das Fenster ,ECU Pin & HW Pin Lists properties” wird geoffnet.

ECU Pin & HW Pin Lists properties (=)

ECU Pin List | Hardware Pin List
] ECUPins

. Wahlen Sie das Register ,ECU Pin List".
. Rechtsklicken Sie auf den Root-Eintrag ,ECU Pins".
. Wahlen Sie Add Folder.

. Eine neuer Ordner wird erstellt, dessen Namen Sie hier dndern
konnen.

a W N

6. Rechtsklicken Sie diesen Ordner und wahlen Sie z.B. Create
Output Pin.

ECU Pin & HW Pin Lists properties (=3

- ] ECUPns
PRl it

\» CreateInput Pin

Vo Create Bidirectional Pin
(] Add Folder

%, EditName

X Delete

Sort Tree Descending

Liste von HW-Pins erstellen
1. Wahlen Sie Project — ECU Pin List und anschliessend das
Register ,Hardware Pin List".

oder
1. Wahlen Sie im Project Explorer das Hardwaremodul.
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2. Rechtsklicken Sie und wéhlen Sie Edit Pin List.

Project Explorer - x
= Targets
=] RTPC
B Hardwo=

A4 ideCor  Ed
Update

Das Fenster ,ECU Pin & HW Pin Lists properties” wird gedffnet.

. Wahlen Sie das Register ,Hardware Pin List".
4. Im KontextmenU des Rooteintrages ,Hardware" haben Sie nun

folgende Maglichkeiten.

ECU Pin & HW Pin Lists properties (=]

Hardware Pin List

O [ 1

] Add Folder
Create HW Pins as mirror of ECU Pins
Create HW Pins from the current hardware configuration

Sort Tree Descending

Il

- Einen Ordner zu erstellen, in dem Sie dann alle Méglichkei-
ten haben, wie dies bereits bei der ECU Pin List beschrieben
wurde.

- Die Hardware Pin List als Spiegel einer bereits vorhanden
ECU Pin List zu erstellen.

- Die Hardware Pin List aus den Signalen der aktuellen Hard-
warekonfiguration zu erstellen. Bei dieser Variante werden
auch automatisch virtuelle Verbindungen zwischen Hard-
warepins und den entsprechenden Hardwaresignalen
erstellt.

Als Ergebnis stehen dann Anschliisse von Steuergerat und

Hardware damit im Connection Manager zur Verfligung und

konnen dort verbunden werden.

ECU

ECU_In_69

ADC Signal Conversion
Module
ECU_Out_14 +_IN_CHO
o]

AnaOut _4 |«

Abb. 3-44 Die Signale und die Pins von Steuergerat und Hardware
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Virtuelle Verbindungen
Um eine Signalverfolgung zu ermoglichen, miissen auch die Zusammenhénge
innerhalb eines Moduls bekannt sein.

In einfachen Féllen, wie bei einer Hardware-Karte, bei der die Liste ,HW Pins"
automatisch aus der vorhandenen Konfiguration erzeugt wurde, kann dies
automatisch geschehen, da der Pin und das Signal sozusagen fest verdrahtet
sind. Ebenso ist es bei einem Modul zur Signalkonvertierung naheliegend, dass
Eingang und Ausgang intern miteinander verbunden sind.

ADC Signal Conversion
Module
ECU_Out_14 +_IN_CHO pe=ry p—
x
H H
¢ ]

ECU

ECU_In_69

Abb. 3-45 Signale, Pins und virtuelle Verbindungen (gestrichelt)

“ INFO

Die Verbindungen zwischen Steuergerat und LABCAR Hardware sind inso-
fern real, als dass Leitungen zwischen Steuergerdt und Hardware ange-
schlossen werden.

Nichtsdestotrotz missen diese Verbindungen im Connection Manager auch
als virtuelle Verbindungen angelegt werden (,ECU_Out_14" und ,+_IN_CHO"
sowie ,ECU_IN_69" und ,0Out_CH4" in Abb. 3-45). Dies ermdglicht ein vollstéan-
diges Tracing der Signale zwischen Steuergerat und LABCAR Hardware.

Wie Sie virtuelle Verbindungen erstellen, ist in “Virtuelle Verbindung erstellen”
auf Seite 285 beschrieben.

Inports und Outports zum Simulink-Modell hinzufiigen

Um fir HiL-Anwendungen Modellsignale mit Hardwaresignalen verbinden zu
konnen, missen die Modellsignale zugénglich sein. Dies wird mit den soge-
nannten LABCAR Inports und Outports bewerkstelligt.

Diese Blocke konnen grundsétzlich auf jeder Hierarchieebene des Simulink-
Modells platziert werden.

In MiL-Anwendungen kann ein Inport mit einem konstanten Wert belegt wer-
den, so dass er sich wie ein Simulink ,constant block” verhélt - LABCAR Out-
ports verhalten sich dann wie Simulink , Terminator Blocks".

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 281



ETAS Arbeiten mit LABCAR-IP

Diese Inports und Outports finden Sie in der Library ,LABCAR Port Blocks"
(Abb. 3-46).
W/ Simulink Library Browser el = =]
File Edit View Help

O& . dh|
Input_Port This biock gets an inpL to @ Simulink model from anather module of  LABCAR project

W simulink

- [EEETII [ rwern

B Real-Time Workshop

W Simulink Extras ompmipm
B Stateflow

W Virtual Reality Toolbox

Ready

Abb. 3-46 LABCAR Port Blocks

Die Verbindungen werden im Connection Manager erstellt, der dafir eine ein-
fach zu bedienende Bedienoberflache zur Verfligung stellt (siehe “Signale ver-
binden im Connection Manager” auf Seite 283).

Der Vorteil dieser Vorgehensweise ist, dass diese Definition der Schnittstelle
unabhangig ist von der jeweils eingesetzten Hardware und somit auch fir MilL-
Anwendungen giiltig ist. Zudem kdnnen Hardwareverbindungen auch geandert
werden, nachdem der Modellcode bereits generiert wurde - dieser muss damit
nicht neu generiert werden.

“ INFO

Sollten im Library Browser diese Port Blocks nicht vorhanden sein, beachten
Sie bitte den folgenden Abschnitt.

LABCAR Port Blocks zum Library Browser hinzufiigen
MATLAB durchsucht beim Offnen des Simulink Browsers alle Pfade nach
Dateien namens sl bl ocks. m Diese M-Files enthalten eine Beschreibung der
Erweiterungen des Simulink Model Browers um entsprechende Elemente.
Im Falle von LABCAR-OPERATOR liegt diese Datei im Verzeichnis
<Lauf wer k>:\ Pr ogr anme\ ETAS\ LABCAR- OPERATORX. Y\ Si Co.
Wenn Sie Ihr Simulink-Modell nicht aus LABCAR-OPERATOR ge6ffnet haben,
sind die LABCAR Port Blocks nicht im Library Browser vorhanden. Fiigen die-
sen Pfad im MATLAB Command Window mit
>> addpat h(' <Lauf wer k>:\ Progr anme\ ETAS\

LABCAR- OPERATORX. \' Si Co' ) ;

hinzu.

Fir den Fall, dass auf dem Rechner, auf dem Sie Ihr Simulink-Modell bearbei-
ten, LABCAR-OPERATOR noch nie installiert war, kopieren Sie bitte das kom-
plette Verzeichnis \ Si Co auf diesen und machen den jeweiligen Pfad (wie
oben beschrieben) MATLAB bekannt.
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Datentypen
Da LABCAR-RTC nur Daten von Typ ,double” verarbeitet, muss ein automati-
sches Casting von und zu den grundlegenden Simulink-Datentypen stattfinden:

double (LABCAR Inport) — double, float, boolean, signed/unsigned int8,
int16, int32, int64

double, float, boolean, signed/unsigned int8, int16, int32, int64 — dou-
ble (LABCAR Outport)

3.14.3  Signale verbinden im Connection Manager
Der Connection Manager bezieht all seine Informationen aus einer XML-Datei,
in der die Informationen Uber alle Ein- und Ausgange aller Module des Projekts

gespeichert sind.

Die Bedienoberflache des Connection Managers (erreichbar iber das entspre-
chende Register des Hauptfensters) ist in der folgenden Abbildung gezeigt.

Selection:

Outputs.

Inputs.

=[] Hardware
& Rpe
B Est13x
=[] Es1651ch
- Pb165tade!

o (] Hardware
& ] IdieController
£ ] Pedal2NEngine
»E AirCondtionManual

n

Real Connection

Without Conversion

Existing Connections

Wirtual Connection

Il

From

Anain_{ 5 [ES1651cbiESTT

To

Abb. 3-47 Das Bedienfenster des Connection Manager

Fiter
Outputs [¥] Inputs.

@ Al
©) Connected
i) Not Connected

) Fiter

Update Ports

Fiter

@ Al

© Real
© virtual

©) Fiter

Im oberen Teil des Fensters sind alle Ein- und Ausgédnge aller Module des Pro-

jekts dargestellt.

Signal im jeweiligen Editor anzeigen

1. Wabhlen Sie in der Liste der Out- oder Inports ein Signal.
2. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Goto....

Der Editor fur Signale des jeweiligen Typs wird gedffnet und
das gewahlte Signal wird hervorgehoben.

Filter Giber die Anzeige

Uber die Anzeige der Signale I&sst sich ein Filter (Feld ,Filters”) legen, das die
Ubersicht tiber die Signale je nach Art der durchzufiihrenden Aufgabe erleich-

tert.
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Folgende Filtereinstellungen sind mdoglich:
< Al
Hier werden alle verfligbaren Ein- und Ausgédnge angezeigt.
+ Connected

Bei dieser Einstellung werden nur die verbundenen Ein- und Ausgange
angezeigt.

- Not Connected

Bei dieser Einstellung werden nur die nicht verbundenen Ein- und Aus-
gange angezeigt.

+ Filter

Hier kann eine Zeichenkette eingegeben werden, die die Namen filtert.
Zwischen Grol3- und Kleinschreibung wird dabei nicht unterschieden.

Zudem kann gewahlt werden, ob die Filterbedingung nur fir Ausgénge (,For
Outputs"), nur fir Eingénge (,For Inputs") oder fir beides gelten soll.

Signale verbinden
1. Wabhlen Sie jeweils einen Eingang und einen Ausgang mit der

Maus.
2. Klicken Sie das Symbol zum Verbinden der gewahlten Signale.
Selection:
Outputs. Inputs.
S (0 Hardware p 1 Hardnare Fer
B¢ Rpe | |20 deControler [l outpute. @] npu
B EsTiX - Pedai2NEngine
B[] Es1851ch L + i AirConditionManual
& ] Pol165Tadel 3
@ Anain_0 © Al
< Anain_1 -
@ Analn_10 | () Connected
@ Analn_11 (©) Not Connected
- Anain_12 -
<@ Anain_13 (©) Fiter
i Araln_14 .
@ Analn 15 - X
Real Conngction Virtual Connection
b4
L e

oder

1. Wahlen Sie einen Ein-/Ausgang mit der Maus und ziehen Sie

ihn auf den gewlinschten Aus- oder Eingang.

Selection: Hardware \ Ripc | Es113x \ Es1851ch \ Pb1851adct \ Analn_0

Outputs

Inputs.

=] Hardware
2-] Ripe
B Estidx
=[] Es1651ch
=7 Pb1651adcl

~ ] Hardware
& IdeController
& Pedal2NEngine
i “Condtonliaal

5

Fiter
Outputs [¥] Inputs.

it

Real Connection

Without Conversion -

Virtual Connection

H R R
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> Die Verbindung wird erstellt und im Feld ,Existing Connections"
dargestellt (sofern nicht ein Filter aktiv ist, der die neu erstellte
Verbindung ausblendet).

Existing Connections

From

Analn_ biEs

To

C troller

Fitter
® Al
© Real
© Virtual

© Fitter.

Virtuelle Verbindung erstellen

Um eine virtuelle Verbindung zwischen einem Eingang und einem Ausgang ein
und desselben Moduls zu erstellen, gehen Sie wie bei realen Verbindungen vor
(s.0.) — das Symbol zum Erstellen der virtuellen Verbindung (innerhalb eines
Moduls) sieht nur anders aus als das zum Erstellen von realen Verbindungen
(zwischen zwei Modulen).

Outputs

Selection: Hardware \ Rtpc | Es113x\ Es1651cb | Pp1651adct | Anain_7

Inputs

=[] Hardware
&+ Rpe
ERw =2k
-] Es1851ch
-] Pb165Tade]

o {1 Herdware
=1 WdeCortraller
- (] Pedal2NEngie
¥ s Coniontian |

m

Fiter
Outputs [¥] Inputs

@Al
(©) Connected
(©) Not Connected

) Fiter

Real Connection

OLC Conversion ~

Wirtual Connection

Undate Ports.

Daneben sehen Sie auch das Symbol zum Erstellen einer realen Verbindung
zwischen einem Eingang und einem Ausgang desselben Moduls, was zur
Rickkopplung von Signalen dienen kann.

Virtuelle Verbindungen werden im Connection Manager blau hinterlegt darge-

stellt.

Existing Connections.

Fitter

From To

Analn_11/Pb1E51 adc Es1851chiEs1 1 pi +_IN_CH11 [12] [Es1651chEs1130RtpeH| L]
Analn_12/Pb1B51 adc Es1851chiEs1 1 D +_IN_CH12 [13] [Es1B1ohEs1130RtpH () Real
Analn_13Pb1 651 adet /Es1 851 chiEs1 1 i +_IN_CH13 [14] [Es1851chEs!130RtpoH
Analn_14Pb1 651 adet Es1 851 chiEs1 1 i +_IN_CH14 [15] [Es1651chEs113oRtpeH| () Virual
Analn_15Pb1 651 adet /Es1 851 chiEs1 1 i +_IN_CH15 [18] Es1B5tchEsBoRtpcH - Lo
BatthodeiConversionhiodule OutiConversionbiociule

Verbindungen unterbrechen

1. Wahlen Sie eines der beiden Signale, deren Verbindung unter-
brochen werden soll.
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2. Klicken Sie das Symbol zum Unterbrechen der Verbindung.

Selection: IdleControlier \ Pedal2NEngine \ AirConditionManual
Outputs Inputs )
- [ Hardware ] Hardware Fiter
: Gl 7] Outputs (7] Inputs.
& Rpe 5 idleCortroller uiputs BElnpy
o (] Est1 & (] Pedal2NEngine
=[] Es1851ch A s
-] Pb165Tade] =
{# Anain_0
s Anain_1
B Analn_10 ml
~ff Anain_11
f# Analn_12
i Analn_13
il Analn_14 =
- Anain 15 - =
Real Connection Virtual Connection
Without Conversion H }X{ .- .-
\
oder

1. Wabhlen Sie unter ,Existing Connections" eine bestehende Ver-
bindung.
2. Dricken Sie die rechte Maustaste und wahlen Sie Disconnect.

Existing Connections

Filter

From To

@ Al
Anain_0/Pb1651adc1/Es1651ch/Es113x/RtpciHardware | AirConditionManualadaloNEagine llaCantcalier =
Disconnect N

Goto Signal b

Impert Connections...

Export Selected Connection..

Select All Connections
Display ltems In Reversed Hierarchy

> Die Verbindung wird wieder unterbrochen.
Wurden an einem Modul Anderungen vorgenommen, kann die Ansicht jederzeit
aufgefrischt werden.
Ansicht aktualisieren

1. Wahlen Sie Update Ports.

> Die Ansicht wird aktualisiert.

Verbindungsliste sortieren
1. Doppelklicken Sie die Spalteniiberschriften (,Outputs” oder
,Inputs") der Verbindungsliste.

> Die jeweilige Spalte wird alphabetisch geordnet (aufsteigend
oder absteigend).

Namenshierarchie umkehren
1. Wahlen Sie im Kontextmendi der Verbindungsliste Display
Iltems in Reversed Hierarchy.

> Damit wird die Hierarchie der Signalnamen umgekehrt. Sie
beginnt jetzt mit dem Signalnamen und endet mit dem Modul-
namen.
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Verbindungseinstellungen exportieren

1. Wahlen Sie per Mausklick eine oder mehrere Verbindungen
(Mehrfachauswahl mit gedriickter CTRL- oder SHIFT-Taste ist
moglich).

2. Wahlen Sie im Kontextmeni Export Selected Connection.
Ein Dateiauswahlfenster wird ge6ffnet.
3. Geben Sie einen Dateinamen ein.
> Die gewahlten Verbindungen werden in der Datei gespeichert.
Solche gespeicherte Verbindungseinstellungen kdnnen Sie wieder importieren.
Exportierte Einstellungen importieren

1. Wahlen Sie im Kontextmenu der Verbindungsliste Import Con-
nections.
Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.

2. Wahlen Sie eine Datei mit Verbindungsdaten.

> Die gewahlten Verbindungen werden importiert.

3.14.4  Signalkonvertierung

Im Connection Manager kdnnen zwischen die zu verbindenden Signale generi-
sche Signalkonvertierungsmodule (Aktor/Sensor-Module) eingefiigt werden
(siehe “Module zur Signalkonvertierung” auf Seite 272) - die Konfiguration die-
ser Module erfolgt dann in einem speziellen GUI in ETAS EE.
Verbindung mit Signalkonvertierungsmodul erstellen

1. Wabhlen Sie die zu verbindenden Signale.

2. Wahlen Sie OLC Conversion und klicken Sie die Schaltflache

daneben.
Selection: idleController \ Pedal2NEngine \ AirConditionManual
Outputs. Inputs. .
= Hard (] Hardware Fiter
frdware o
/] outputs V] inputs
2 Rpe 2 dleCortroller uiputs BElnpy
¢ B1x 5 (] Pedal2NEngine
= (] Es185Tch L »E AiCondtionManual
5[] Pb165Tad1 =
i Anain_0 @ Al
# Anain_1 i
#h Anain_10 (©) Connected
b Analn_11 (© Not Connected
i Anain_12
il Analn_13 () Fiter
i Analn_1.
flh Analn 15 -
Real Connection Virtual Connection
"

3. Geben Sie im folgenden Fenster einen Namen fir das Modul
ein und klicken Sie Insert.

Insert Signal Conversion Module

Instance Nane

Module Type | oLc Conversion
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Die beiden Signale werden Uber ein solches Modul verbunden,
indem beispielsweise der Hardwareausgang mit dem Modul-
eingang und der Modulausgang mit dem Modelleingang ver-

bunden wird.
Selection: Hardware \ Rtpc \ Es113x \ Es1651cb \ Pb1651adc1 \Analn_0
Outputs. Inputs.
5 (0 Hardware p 1 Hardnare Fer
&0 Ripo T |50 WeColer [¥] outputs [#] inputs
B EsTiX =] Pedal2NEngine
o (] Est65ich = *ME ArConditionManual
& (] Pbl165Tadel -] Signal Conversion Modules
@ Anain_0 &[] ConversionModule
@ Anain_1 b BattNode
i Araln_10 S In
f# Anain_11 (] ConversionModule_1
B Anain_12
@ Anain_13
i Arain_14
i Analn 15 -
Real Conngction Virtual Connection

OLC Conversion H H .- l

Existing Connections

From T

Analn_ 1 nic i 1
OutiConversionhlodule_t c ol
In/ConversionModule_1 Out/Conversionkodule_1
Batthlode/ConversionModule_1 Out/Conversionkiodule_1

8

Ebenfalls angezeigt werden die (blau hinterlegten) virtuellen Verbindungen
innerhalb des Konvertierungsmoduls.

Das eingefiigte Modul wird auch im Project Explorer dargestellt.
Project Explorer - x
=] Targets
=] RTPC

L@ Herdware

-, IdeController

&- ] Signal Conversion Modules

ConversionModule
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Im Fenster ,Workspace Elements” in ETAS EE sind dann samtliche Ein- und
Ausgénge und Parameter des Moduls zuganglich.
5 (3 LABCAR
= qj SignalConversionModules
= ConversionModule
= 2] BoolSwitch
@+ Highvalue
@ LowValue
@+ Threshold
= ] Curve
@ 1» Table
= 2] CurveEx
@+ Factor
@ = Offset
0 ¥ _Max
@+ X_Min
@ Y_Max
@+ Y_Min
= 2l Linear
i@+ Factor
@+ Offset
B BattNode
@ = Function
By In
W) Out
@+ QutControl
@+ OutValue
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3.15.1

Arbeiten mit LABCAR-IP

Konfiguration des Echtzeit-Betriebssystems (0S-Konfi-
guration)

Bei der Erstellung eines LABCAR-OPERATOR Projektes wird automatisch eine
Default-OS-Konfiguration erstellt und zum Projekt zugeordnet.

Die Konfiguration des Echtzeit-Betriebssystems erfolgt in LABCAR-IP in einem
Bedienfenster, in dem die folgenden Aktionen durchgefiihrt werden konnen:
Hinzufligen und Entfernen von Tasks
Editieren der Task-Eigenschaften
Zuweisen und Entfernen von Prozessen zu/von Tasks
Der Umgang mit dem Bedienfester fir die OS-Konfiguration wird in Abschnitt
“Arbeiten mit 0S-Konfigurationen” auf Seite 297 beschrieben.
Wird ein neues Modul eingebunden, so werden die jeweiligen Prozesse auto-

matisch in die 0S-Konfiguration tibernommen und geeigneten Tasks zugewie-
sen.

Elemente einer 0S-Konfiguration
Die folgenden Abbildungen zeigen jeweils Ausschnitte des Registers ,0S Confi-
guration®, in denen bestimmte Einstellungen vorgenommen werden.

Globale Einstellungen (,0S Settings")
0S Seftings
Wax. Number Of Priorities 40 | [¥] Automatic Process Assignment [] Enable OS Menitoring

Abb. 3-48 Globale Einstellungen

Max. Number of Priorities

Maximale Anzahl der Prioritatslevel

Automatic Process Assignment

Diese Option bewirkt, dass beim Hinzufiigen eines neuen Moduls zum

LABCAR-OPERATOR-Projekt alle Prozesse des neu hinzugefiigten
Moduls automatisch den entsprechenden Task zugewiesen werden.

“ INFO

Bereits vorhandene Zuweisungen von Prozessen anderer Module sind
davon nicht beriihrt!

Sollten es aufgrund manueller Anderungen an den automatischen
Zuweisungen zu Fehlern kommen, kdnnen diese nur behoben werden,
indem alle Prozesse aus ihren Tasks entfernt werden, so dass es beim
nachsten Build des Projektes zu einer erneuten automatischen Zuwei-
sung kommt.
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Enable OS Monitoring

Wenn diese Option aktiviert ist, werden nach dem darauffolgenden Build-
vorgang eine Reihe zusatzlicher Messgroen bei den Workspace Ele-
ments in ETAS EE hinzugefigt (unter ,0SMonitoring"”). Diese GréRen
liefern Informationen Uber die Laufzeiten der einzelnen Tasks.

'Workspace Elements
Search & Filter ¥

Al Asam | MIUD | Search Resuits
& ECU Access

= @ LABCAR

@ ] SignalConversionModules

i [P Hardware

o\ IdleController

OSMonitaring

i [ Acknowledge

& ] Acquisition
B delta
B-o delts_max
= delta_min
o fill_level_avg
- runtime
B+ runtime_avg

5= runtime_max
W= runtime_min
5= runtime_violatians
8 >= runtime_violations_total
i ] Analyze
@ [ Config
i [ cPU Load
@ (] Manager
i@ ] TaskDVEModel
@ (] TurnAroundStatistic_0
@[] TurnAroundstatistic_1
i ] TurnAroundStatistic_2
i@ [ TurnAroundstatistic_3

E¥'Workspace Elements | (=) Experiment Explorer

Abb. 3-49 Zusatzliche MessgroRen bei ,Enable OS Monitoring”

0S Monitoring von Tasks
Die Bedeutung der Messgrossen ist wie folgt:
delta (delta_max, delta_min)

Aktuelle Zeit dt (in ns) zwischen zwei Taskaktivierungen (maximale,
minimale Zeit)

- fill_level_avg

Der Quotient aus durchschnittlicher Ausfiihrungsdauer durch gesamte
Periodendauer.

Beispiel: Wenn ein Task mit einer Periode von 100ms aufgerufen wird
und im Durchschnitt (1) 20 ms Ausfiihrungsdauer hat, dann betragt der
Fillstand 20%.

runtime (runtime_avg, runtime_max, runtime_min)

Aktuelle Laufzeit (in ns) der Task (durchschnittliche/maximale/minimale
Laufzeit)

+ runtime_violations
Integer, die jedesmal um Eins inkrementiert wird, wenn die aktuelle Lauf-
zeit (,runtime”) die aktuelle Periode (,delta”) Gberschreitet.
Diese Grofe wird periodisch zurlickgesetzt — die Lénge einer Periode bis
zur Ricksetzung der Messgrofe wird im Web-Interface von ETAS RTPC
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liber den Parameter RTPC_TASK_TIMING_STATISTIC (Main Page —
Configuration) definiert (,(RTPC_TASK_TIMING_STATISTIC = 0" deakti-
viert die Aufzeichnung).

+ runtime_violations_total

Zahl der ,runtime violations" wahrend der gesamten Ausfiihrungzeit des
Experiments.

TurnAroundStatistic_n

In den Ordnern , TurnAroundStatistic_n (n ist die Nummer des VME-Chassis
und entspricht dem Ethernetadapter ,ETHN", mit dem dieses an den Real-
Time PC angeschlossen ist) befinden sich die vier Groken ,runtime”, ,runti-
me_avg’, ,runtime_min“ und ,runtime_max'’, die auch bei jeder Task zu finden
sind.

Die folgende Abbildung zeigt, wie ,runtime"” berechnet wird.

HW I/O
[
Feedback
Model .
1) Driver States | Idle ‘ | | ‘

| runtime_TurnAroundStatistic_i |

l‘ ‘l

|‘ dT Task_DVEModel_i ‘|‘ next time step

L L

Abb. 3-50 Berechnung der GroRe ,runtime_TurnaroundStatistic”

CPU Load

Im Ordner ,CPU Load" befinden sich die Messgrolen ,Core n*, die die Last eines
jeden Prozessorkerns enthalten. Dies soll eine optimale Verteilung der Tasks
auf die verschiedenen Kerne (siehe "CPU Core” auf Seite 293) erleichtern.

Task-Einstellungen

Task Settings

2] cPuCore [ Exclusive Core Usage

TaskD & Delay 0 B Priority 3

[Clpisable Task [T Stop On Floating Point Exception

Abb. 3-51 Task-Einstellungen

Show Unassigned Processes

Wenn diese Option aktivert ist, werden im Feld ,Processes" (siehe “Pro-
zesse” auf Seite 294) nur diejenigen Prozesse angezeigt, die keiner Task
zugewiesen wurden.

+ Update Processes

Damit werden alle Module des Projekts erneut auf die vorhandenen Pro-
zesse untersucht.
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Type

Task-Typ (siehe “Tasks und deren Typen” auf Seite 295)
Period (nur bei Timer Tasks)

Periode der Timer Task in Sekunden

Task ID

Die ID einer Task (nicht editierbar) - tiber diese ID werden beispielsweise
Software-Tasks aufgerufen (siehe “Tasks und deren Typen” auf
Seite 295)

Delay

Verzogerung der Taskaktivierung in Sekunden

Priority

Hier ist es moglich, einer bestimmten Task eine Prioritdt zuzuordnen — je
groRer die Zahl, desto hoher die Prioritat bei der Ausfiihrung. Die Anzahl
der zur Verfligung stehenden Prioritatslevels kann im Feld ,0S Settings”

unter ,Max. Number of Priorities" eingestellt werden (siehe “Globale Ein-
stellungen (,0S Settings")” auf Seite 290).

“ INFO

Das Simulationstarget RTPC arbeitet mit praemptivem Taskschedu-
ling — hierbei wird (innerhalb gewisser Zeitfenster) immer die Task mit
der hoheren Prioritat im jeweiligen Prozessorkern abgearbeitet.

CPU Core
Der Prozessorkern, der diese Task berechnet.

“ INFO

Zur verteilten Simulation (d.h. zur Zuordnung verschiedener Tasks zu
verschieden Kernen) missen mehr als zwei Kerne zur Verfligung ste-
hen!

Exclusive Core Usage

Mit dieser Option wird sicher gestellt, dass der zuvor gewahlte Prozes-
sorkern flr exklusive Nutzung durch diese Task reserviert ist.

“ INFO

Die Einstellung ,Exclusive Core Usage” ist daflir gedacht, Tasks mit
sehr kurzen Zykluszeiten (< 100 ps) und mit moglichst geringer Latenz
auszufiihren (z.B. Hardware-1/0). Die ,Idle"-Zeit einer Task wird bei die-
ser Betriebsart mit ,Busy-Waiting" ausgeftllt. Folglich ist der jeweilige
Prozessorkern standig zu 100 % ausgelastet.

Deshalb sollte insbesondere die DVE-Task (oder andere langsame
Tasks) auf keinen Fall mit dieser Einstellung bestrieben werden!

Disable Task
Zustand der Task: ,aktivert” oder ,deaktiviert”
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Stop Simulation on Floating Point Exception

Diese Option ist nur dann verflighar, wenn ein Real-Time PC als
Simulationstarget verwendet wird.

Ist diese Option aktiviert, so wird beim Auftreten eines ungewohnlichen
Wertes einer Gleitkommazahl (,Not-a-number”) eine ,Floating-Point
Exception” erzeugt und das Target angehalten. Naheres zu den Mdéglich-
keiten, die Ursache des Fehlers zu ermitteln, finden Sie im aktuellen
Handbuch von ETAS RTPC.

Bei Tasks vom Typ , Trigger” gibt es noch eine weitere Option:
Auto Trigger

Damit wird erreicht, dass eine Trigger Task trotz Ausbleiben des Triggers
gerechnet wird (was sonst zum Stillstand der Simulation fihren wiirde).

+  Period

Solange ein Triggerereignis ausbleibt, wird die Task mit dieser Periode
berechnet.

Event Timeout
Wenn nach Ablauf dieser Zeit kein Triggerereignis stattgefunden hat,
wird die Auto Trigger Funktion gestartet.

Prozesse

Die folgende Abbildung zeigt eine Liste von Prozessen, wie sie in der Bedien-
oberflache dargestellt wird.

Processes

- ConversionModuie
ConversionModule_Execute

& Hardware
Es113_BxtCode_Ext_HWCL
Es11%_IntCode_Int_HWCF
Es113_SyncReceiveCods_TaskDVEModel_HVICF
Es113x_SyncSendCode_TaskDVEModel_HWCF
Es1651ch_ExitCode_Exit_HWCL
Es1651cb_IntCode_lrit_HWCF
Pb1651ade1_ConfigCode_Corfig_HVICF
Pb165Tade |_BxtCode_Exit_HWCL
Pb165Tade 1_IntCode_Init_HWCF
Pt 1651ade 1Anain_TaskDVEModel_HWCF
Pb165Tadc 1LedDrv_TaskDVEModel_HWCL

& IdeController
lett_OneStep_Outputs_ldieController
let_OneStep_States_idControler
lett_Statt_IdeContraller
lett_Teminate_ldeCortroller

Abb. 3-52 Das Feld ,Processes” des Registers ,0S Configuration”
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Task

= it
@ Es113nitCode_knit_HWCF
@ Es1651ch_IntCode_Int_HWCF
@ Pb165Tade_InkCode_init_HWCF
@) lort_Start_ldleController
I &t
() Acquistion
() Config
© Manager
[ Analyze
O Acknowledae
£ © TaskDVEModel

Arbeiten mit LABCAR-IP

@ = K

&

@] Es113«_SyncRecsiveCode_TaskDVEMode|_HWCF
@ Pbi65TadcAnaln_TaskDVEModel_HWCF

@ ConversionModule_Execute

@) Iot_OneStep_Outputs_ldieCortroller

@ Pb1851adc1LedDrv_TaskDVEModel_HWCL

@ Es113x_SyncSendCode_TaskDVEMods|_HWCF

@ Ict_OneSten_States_IdieController

Abb. 3-53 Das Feld ,Tasks" des Registers ,0S Configuration”

Init

Wird immer beim Start der Simulation ausgefihrt
Exit

Wird immer beim Beenden der Simulation ausgefihrt
Timer

Dieser Tasktyp wird in einem bestimmten periodischen Zeitraster (fest-
gelegt durch ,Period") ausgefiihrt

Event

Spezielle Task, die von ETAS RTPC zur ereignisgesteuerten Kommunika-
tion verwendet werden kann. Ein Prozess innerhalb dieser Task muss
einen ,blocking call” ausflhren, der auf Input von einer Hardware oder
dem Netzwerk wartet.

Ein typischer Anwendungsfall ist ein CAN-Zugriff mit Timeout. Die Task
wartet (blockiert) bei dem Funktionsaufruf rt os_comm read() so
lange, bis eine CAN Message (per Interrupt signalisiert) ankommt. Dies
ermoglicht eine sehr schnelle Reaktion auf ankommende CAN Mes-
sages.

Software

Task, die mitacti vat eTaskW t hl d(ui nt 32 taskl d) aufgerufen
werden kann

Trigger

Eine Task, die von externen Ereignissen (Hardware, Netzwerk, ...) getrig-
gert werden kann.
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Die folgende Tabelle enthélt die Tasks einer Default 0S-Konfiguration, deren
Typen und weitere Einstellungen.

Task Typ Periode [sec] Prio Bemerkung
Acquisition Timer 0.1 1 Flr Messung
Init Init - RTIO

Exit Exit - RTIO

Config Timer 0.1 1 RTIO
Manager Timer 0.01 3 RTIO

Tab. 3-3  Tasks einer Default 0S-Konfiguration

Abarbeitungsreihenfolge der Prozesse

Grundsétzlich werden die Prozesse in der Reihenfolge abgearbeitet, in der sie
unter die jeweiligen Prozesse eingehdngt wurden (siehe z.B. Abb. 3-53

auf Seite 295)

Durch Anderungen der Reihenfolge kann ggf. eine Laufzeitoptimierung erzielt
werden. z.B. wenn verschiedene Simulink-Modelle gerechnet werden.

“ INFO

,Outputs” miissen immer vor ,States” gerechnet werden!
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3.15.2  Arbeiten mit 0S-Konfigurationen
In diesem Abschnitt erhalten Sie eine Anleitung, wie Sie mit 0S-Konfigurationen
arbeiten kdnnen. Im Einzelnen sind dies:

“OS Configuration einsehen” auf Seite 297
“Erweiterte Einstellungen anzeigen” auf Seite 298
“Zuordnung zu Task ermitteln” auf Seite 298
“Eine Task hinzuftigen” auf Seite 299

“Eine Task umbenennen” auf Seite 299
“Task-Einstellungen zuweisen” auf Seite 300
“Eine Task entfernen” auf Seite 300

“Reihenfolge der Tasks dndern” auf Seite 300
“Prozess zu einer Task hinzufligen” auf Seite 300

“Prozess aus einer Task entfernen” auf Seite 301

0S Configuration einsehen
1. Wahlen Sie das Register ,0S Configuration”

oder
1. Waéhlen Sie im Project Explorer das Target (z.B. RTPC).

2. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Edit OS
Configuration.
Project Explorer - x

= Targets

o O

[P Ha  AddModule

. Idk Edit OSConfiguration N

] Sgrares

> Das Register ,0S Configuration” wird gecffnet, das die aktuelle
0S-Konfiguration des Projektes enthalt.
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- Um alle Prozesse und alle Tasks mit den zugewiesenen Pro-
zessen darzustellen, klappen Sie die verschiedenen Eintrage

auf.
Processes
ConversionModule nt
Hardware il B
IdieContraler Acquistion
B Corfig
= Manager
[ Analyze
||~ Adowledge
- (- (¥) TaskDVEModel
[] Show Unassigned Processes Update Processes. Type [int =)
Task Settings
TaskD 1 Delay [0 s prioty [0 |2|  cPu-core 1 Exclusive Core Usage
[ Disable Task Stop On Floating Point Exception
05 Settings
Max. Number Of Prioriies. 40 %] [¥] Automatic Process Assignment Enable 0S Monioring

Abb. 3-54 Das Register ,0S Configuration” (erweiterte Ansicht)

Erweiterte Einstellungen anzeigen
E] 1. Klicken Sie das Pfeil-Symbol.
Das Fenster wird erweitert um die Felder ,Task Settings” und
,08S Settings".

Das Feld ,Processes”
Die Baumansicht in diesem Feld zeigt alle verfligbaren Prozesse der Hardware
als auch des Modells. Sollten vorhandene Prozesse nicht zu einer Task (Feld
rechts) zugewiesen worden sein, so konnen diese durch Aktivieren der Option
,Show Unassigned Processes" sichtbar gemacht werden.
Sollten Prozesse nicht zu Tasks zugewiesen worden sein, wahlen Sie die Funk-
tion Auto Attach aus dem Kontextmend (s.u.).
Wenn Sie herausfinden wollen, zu welcher Task ein bestimmter Prozess zuge-
wiesen wurde, gehen Sie wie folgt vor:
Zuordnung zu Task ermitteln

1. Wéhlen Sie im Feld ,Processes” einen Prozess.

2. Im Kontextmeni wéhlen Sie Show Correlated Tasks.

Processes Task

ConversionModule
Hardware
(= IdleController

- lett_OneStep_Outputs_dleControler
lcrt_OneStep_States_ldleController e %) Manager
riroller Auto Attach [ Analyze

minats_ldieCortroller [ Acknowledge
Show Corelated Tasks () TackDVEMode
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> Eswird ein Fenster gedffnet, in dem die Task angegeben ist,
der der gewahlte Prozess zugewiesen wurde.
LABCAR O Configuration: =
The process ‘lcrt_OneStep_States_IdleController’ is evaluated in the following
TaskDVEModel
Das Feld ,Tasks"”
Dieses Feld zeigt alle verfligbaren Tasks und die diesen zugeordneten Pro-
zesse an.
Eine Task hinzufiigen
1. Wabhlen Sie die Task, unterhalb der die neue Task eingefligt
werden soll.
¥ o
Sie konnen die Reihenfolge der Tasks auch spater andern
(siehe “Reihenfolge der Tasks &ndern” auf Seite 300).
2. Im Kontextmenu wéhlen Sie Add Task.
Processes Task
[+ ConversionModule D nt
ConversionModule_Execute I Bt
- Hardware (0] Acquistion |
£5113¢_ExitCode_Bxt_HWCL () Corfig
Es113x_InitCode_Int_HWCF (%) Manager
Es113¢_SyncReceiveCode_TaskDVEModel_HWCF ] Anaivze Add Hoak
Es11%¢_SyncSendCode_Task DVEModel_HWCF £ Acmowlet Remove Task
Es1651ch_ExitCode_Exit_HWCL (&) TaskDVEI Rename
Es1651cb_IntCode_Init_HWCF
Move Down

Pb165Tade1_ConfigCodz_Corfig_HWCF
Pb165Tade1_ExtCode_Ext_HWCL
Pb165Tade1_IntCode_lnit_HWCF
Pb165Tade 1Analn_TaskDVEModel_HVICF
Pb165Tade 1LedDv_TaskDVEModel_HWCL
2 IdeController
lett_OneStep_Outputs_ldieController
lett_OneStep _States_ldeControlier
lent_Start_IdieController
lett_Teminate_ldieCortroller

> Eine neue Task mit dem Namen ,Task_n" (n ist eine laufende
Nummer) wird eingefgt.

Eine Task umbenennen

1. Wahlen Sie die umzubenennende Task.
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2. Im Kontextmen wahlen Sie Rename.

Processes

Task

& ConversionModule A it
ConversionModule_Execute Il e

& Hardware g
Es11%_BxtCode_Ext_HWCL & Corfig
Es113¢_IntCode_int_HWCF 5] Manags
Es113¢_SyncReceiveCods_TaskDVEModel_HVICF [ Andyze  Add Task
Es113¢_SyncSendCode_TaskDVEModel_HWCF
Es1851ch_ExitCode_Bxit_HWCL
Es1651ch_InitCode_lnit_HWCF Remove Task
Pb1651adc1_ConfigCods_Corfig_HWCF o
Pb165Tade_ExtCode_Ext_HWCL - s
Pb1651ade1_IntCode_Int_HWCF Move Up
Pb165Tade1Analn_TaskDVEModel_HWCF Move Down
Pb165Tadc 1LedDrv_TaskDVEModel_HWCL

= IdeController
lett_OneStep_Outputs_ldieContraller
lett_OneStep_States_ldeControlier
let_Start_ldieCortroller
lett_Teminate_ldieCortroller

() Acquistion

O Askney Add Hook
(&) TaskD!

> Der Taskname ist jetzt editierbar.

Task-Einstellungen zuweisen
1. Weisen Sie der neuen Task unter ,Type" einen Typ zu.

2. Legen Sie die ,Task Period" fest.

Eine Task entfernen
1. Wabhlen Sie die zu entfernende Task.

2. Im Kontextmenl wahlen Sie Remove Task.
> Die Task wird entfernt.

Reihenfolge der Tasks dndern
1. Wabhlen Sie die zu verschiebende Task.

2. Im Kontextment wahlen Sie Move Up oder Move Down.
> Die gewahlte Task wird entsprechend verschoben.

Prozess zu einer Task hinzufiigen
Um beispielsweise den Prozess ,lcrt_Terminate_ldleController” zur ,Exit" Task
zuzuordnen, gehen Sie wie folgt vor:

1. Wabhlen Sie den zuzuweisenden Prozess im Feld ,Processes".

2. Wahlen Sie im Feld ,Tasks" den Prozess einer Task, unterhalb
der der Prozess zugewiesen werden soll.
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3. Klicken Sie die Schaltflache >>.
Processes Task
[~ ConversionModule D it
- ConversionModule_Execute = Bt

& Hardware
Es11%¢_ExitCode_Ext_HWCL
Es113¢_IntCode_int_HWCF

- Es113x_SyncReceiveCods_TaskDVEModel_HVICF
Es113¢_SyncSendCode_TaskDVEModel_HWCF
Es1851ch_ExitCode_Bxit_HWCL
E51851ch_ntCode_lnit_HWCF

- Pb165Tade1_ConfigCode_Corfig_HWCF

- Pb1651ade1_ExtCode_Ext_HWCL
Pb165Tade1_IntCode_Int_HWCF
Pb165Tade1Analn_TaskDVEModel_HWCF

- Pb165Tadc1LedDrv_TaskDVEModel_HWCL

= IdeController
lett_OneStep_Outputs_ldieContraller
lett_OneStep_States_ldeControlier

- lot_Start_ldleCortroller

- lett_Temminate_ldieCortroller

@ Pp165tade_EtCade_Edt_HWCL
- @ Es1851ch_BxitCode_Exit_HWCL
@ Es113¢_ExiCode_Bxit_HWCL
‘@ lat_Teminate_|deController
) Acquistion

& Corfig

(&) Manager

[ Analyze

O Acknowledge

(© TaskDVEModel

oder

1. Wahlen Sie den zuzuweisenden Prozess.

2. Ziehen Sie ihn mit gedriickter Maustaste auf den Prozess,
unter welchem er zugewiesen werden soll.

Es113¢_BxtCode_Ext_HWCL
Es11%¢_IntCode_Int_HWCF
Es113¢_SyncReceiveCods_TaskDVEModel_HVICF
- Es113x_SyncSendCode_TaskDVEModel_HWCF
Es1651ch_ExtCode_Bxt_HWCL
Es1651ch_IntCode_nit_HWCF
Pb1651ade1_ConfigCode_Config_HWCF
-~ Pb165Tadc1_ExtCode_Ext _HWCL
- Pb1651ade1_IntCode_Int_HWCF
P 1651ade1Analn_TaskDVEModel_HWCF
Pb165Tade1LedDrv_TaskDVEModel_HWCL
- IdieController
- lett_OneStep_Outputs_idieCortroller
lett_OneStep_States_ldeControlier
lett_Start_ldieCortroller
lett_Teminate_ldieCortroller

Processes Task
ConversionModule Init
ConversionModule_Execute &I Bt

- Hardware @ Po165Tade_ExitCade_Exit_HWCL

&) Es1651ch_BExtCode_Bxit_HWCL
i@l Es113x_BxitCode_Bxit HWCL
g

(%) Acquisition

> Der Prozess wird unterhalb des gewahlten Prozesses einge-

fugt.

Prozess aus einer Task entfernen

1. Wahlen Sie den zu entfernenden Prozess.

2. Im Kontextmeni wahlen Sie Remove Process.

> Der gewahlte Prozess wird aus der Task entfernt.

Einen Hook erstellen

Um innerhalb einer Task einen Software-Hook zu erstellen, gehen Sie wie folgt

vor:

1. Wahlen Sie die Task, innerhalb derer der Hook erstellt werden

soll.

2. Im Kontextment wahlen Sie Add Hook.
> Der Hook wird erstellt.
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Einen Hook umbenennen
1. Um den Namen des Hooks zu dndern, wahlen Sie Rename.

Einen Hook entfernen
1. Um den Hook wieder zu entfernen, wahlen Sie Remove.

3.16 Erstellen von Multi-RTPC-Netzwerken
Abb. 3-55 zeigt den Aufbau und die Bestandteile eines Multi-RTPC-Netzwerkes

Control/transfer
measurement data

192,168.40[‘14 192.16%.40.27 192.16L440.39
& N R &
Time E s ‘

synchronization [k §

St

§ .

IEEE 1588 PTP eSS Powertrain
TN =0
(M 25

Abb. 3-55 Architektur eines Multi-RTPC-Systems

Folgende Komponenten und Funktionen sind dafur erforderlich:
Die Steuerung und der Transfer von Messdaten zwischen Bedien-PC und
den Real-Time PCs
Der Datenaustausch zwischen den Real-Time PCs
Die Zeitsynchronisation zwischen den Real-Time PCs
Hardwareseitig sind die jeweiligen Funktionen/Komponenten tber Netzwerk-
Switches verbunden.
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Synchronisation der Uhren der Real-Time PCs mit PTP 1588

Die Synchronisation der Uhren erfolgt mit dem Precision Time Protokoll (PTP,
definiertin IEEE 1588 und in IEC 61588 tibernommen), mit dem Geréte in einem
Netzwerk mit hoher Genauigkeit synchronisiert werden kénnen. Mit PTP-fahi-
gen Netzwerkkarten liegen die Zeitabweichungen unter 1 ps, bei Softwareim-

plementierungen liegen die Abweichungen unter T ms.

& S2>
'i'\*\yti@?

|

Time
synchronization

IEEE 1588 PTP
Dy

Switch for time
synchronization

Abb. 3-56 Uhrensynchronisation mit PTP

Echtzeit-Datenaustausch zwischen den Real-Time PCs

Der Datenaustausch zwischen den Modellen/Projekten, die auf den unter-
schiedlichen Real-Time PCs ausgefiihrt werden, erfolgt tiber Echtzeitschnitt-
stellen - eine Bibliothek fiir den UDP-Datentransfer in Echtzeit wird mit ETAS
RTPC mitgeliefert.

®

Abb. 3-57 Datenaustausch zwischen den Real-Time PCs

Die mdglichen Transferraten variieren entsprechend der Anzahl der PCs und
dem Messagetyp (Point-to-Point, Multicast / Broadcast).

Hardwareanforderungen
Hieraus ergeben sich folgende Anforderungen an die Hardware eines Multi-
RTPC-Netzwerkes:

So viele Real-Time PCs wie erforderlich — jeder ausgeriistet mit einer
PTP-fahigen Ethernetkarte mit jeweils mindestens drei Ethernet-Ports.

Drei Ethernet-Switches mit jeweils soviel Ports wie ,Anzahl der Real-
Time PCs + 1.

Ethernetkabel (2 x Anzahl der Real-Time PCs + 1)
Ein Bedien-PC, auf dem LABCAR-OPERATOR installiert ist
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Hardware anschlieRen

Switch flir Verbindung zwischen den Real-Time PCs und dem
Bedien-PC

Verbinden Sie den eth0-Anschluss eines jeden Real-Time PC mit dem entspre-
chenden Switch und verbinden Sie diesen mit dem Bedien-PC.

Switch fiir die Zeitsynchronisation (iiber PTP) zwischen den
Real-Time PCs

Verbinden Sie jeweils einen Ethernet-Port eines jeden Real-Time PC (z.B. eth1)
mit dem dafir vorgesehenen Switch.

Switch flir den Datentransfer zwischen den Real-Time PCs
Verbinden Sie jeweils einen Ethernet-Port eines jeden Real-Time PC (z.B. eth2)
mit dem dafiir vorgesehenen Switch.
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3.16.2  IP-Adressen der Real-Time PCs festlegen

Der Ethernetadapter ,eth0" wird fir die Verbindung zum Bedien-PC verwendet.

“ INFO

Fuhren Sie die folgenden Schritte zur Festlegung der IP-Adressen fir alle
Real-Time PCs nacheinander durch!

1. Schlielfen Sie den jeweiligen Real-Time PC an den Bedien-PC
an.
2. Starten Sie den Real-Time PC.

3. Offnen Sie das Web-Interface von ETAS RTPC und navigieren
Sie zum Abschnitt ,RTPC Configuration”.
RTPC Configuration

Host Ethernet Configuration (ETHO).
The Ethernet adapter eth0 is used ta connect the host to the RTPC.
ible RT

Note: Changes of these may lead to an PC!
Any change requires a reboot to be effective. (Help)
Eth Netmask DHCP Ethernet

Negotiate

ETHO |192.168.4030 255,256 255.0 ao [+

“ INFO

192.168.40.14 ist eine ,Standardadresse” fur einen Real-
Time PC - vergeben Sie Adressen ab 192.168.40.30 auf-
warts!

4. Fir eine bessere Ubersicht sollten fiir die einzelnen Real-Time
PCs Namen vergeben werden.

General F

Parameter Value
RTPC_POWER_UP_MODE [simulate [~ |

The power up operation mode: of RTPC. Help

RTPC_LOG_LEVEL | waming [ ]

Fiter the log messages from RTPC. Help

RTPC_NAME

AN user defined name of the RTPC. Help

5. Fihren Sie einen Neustart durch (Main Page — Power
Control — Reboot RTPC).
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Interface

Um PTP in ETAS RTPC zu aktivieren, gehen Sie wie folgt vor:

PTP aktivieren

Arbeiten mit LABCAR-IP

Konfiguration der PTP- und Datenverbindungen im Web-

1. Navigieren Sie im Web-Interface von ETAS RTPC zum
Abschnitt ,RTPC Configuration”.

2. Klicken Sie Expert Edit.

N IUU_ AL _sun T Lo
Size ofthe trace buffer (in traceable events). Help

RTPC_COMPILE_OPTIMIZATION

Optimization level ofthe compiler. Help

RTPC_COMPILE_LINK_DEBUG
RTPC_COMPILE_SWAPSPACE_MB

|Additional hard disk swap space for

Place debugging information in generated code. Help

1 (in MB). Help

cvuvu v

1]
[«]
[+]

| Save RTPC Configuration || Discard Changes |

Save RTPC configuration file
Expert Edit. Reset. Export. Import,

Die Konfigurationsdatei wird im Editor gedffnet.

Configuration >> Expert Edit

Edit File "/etc/labcar.conf”

export RIPL PLOGIN REFE SOURCE FILES="r
POWER_UP_MODE="simulate"™

I% PHC2SYS_RRGS=""
IT_PIPD_RRGE=""
IE

export " SECONDARY ]  :
export RTEC TASH MONITOR 0="-1"
export RIPE TASK MONITOR_1="-1"
export RTEC TASK_TIMING_STATISTIC="0"

Sa ndo
File: jetelabear conf
Size: 5999

3. Setzen Sie den Wert des Parameters ,RTPC_PTP_SHOW" auf

Jyes"”.

4. Klicken Sie Save und kehren Sie zurtick zu Configuration.

Jetzt sind zwei zusétzliche Parameter sichtbar.

5. Fir weitere Informationen klicken Sie Help.

RTPC_TIMEZONE
The timezone the RTPC is in.

RTPC_PTP_MODE

PTP (IEEE 1588} time sy¥nchronization made. Help
RTPC_PTP_ETH

Ethernet device used far PTR. Help

EVE specific
RTPC_PARALLEL_MAKE

Allow parallel make execution for speedup of the build

process. Help

unspeciied

iz []

Um PTP-und Datenverbindungen in ETAS RTPC zu aktivieren, gehen Sie wie

folgt vor:
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PTP- und Datenverbindung konfigurieren
1. Bei ,RTPC_PTP_MODE" wahlen Sie fiir den PTP-Master die
Option ,hwmaster’, fir die anderen Real-Time PCs ,hwslave".

2. Weisen Sie (unter ,Realtime Ethernet Configuration”) dem Port
fir den PTP-Switch eine IP-Adresse und die ,Usage” = ,up” zu.
Im Beispiel unten ist dies ,ETH1" mit der IP-Adresse
192.168.50.30.

Realtime Ethernet Configuration.
The realtime capable Ethernet adapters are used to connect external devices to the RTPC.

(Help)

Eth Usage IP Address Ethernet
Negotiate

ETH1 wp - 192.168.50.30 ate v

(Blink)

ETH2 [tudo_0 [+] 192.168.6030 | ato  [w|

(Biink)

I:I Show options to control the order of Ethernet adapters based on MAC addresses.
Mote: Changing these values may lead to an unaccessible RTPC!

3. Die,Usage" fur den Ethernet-Port fir den Datenaustausch
(hier: ETH2, 192.168.60.30) sollte fir alle Real-Time PCs zu
,rtudp_0" gesetzt werden.

“ INFO

Da alle PTP- und Datenports jeweils mit dem selben Switch verbunden sind,
mussen diese verschiedene IP-Adressen haben. Es ist hilfreich, wenn die

Adressen aller Ports an einem Real-Time PC mit den selben Ziffern enden
(hier: 30).

4. Klicken Sie Save RTPC Configuration.
5. Flhren Sie einen Neustart durch.

Abb. 3-58 auf Seite 308 Abb. 3-58 zeigt noch einmal eine Zusammenfassung
der Konfigurationsparameter.
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RTPC Configuration

Host Ethernet Configuration (ETHO).

The Ethernet adapter eth0 is used to connect the hostto the RTPC

MNote: Changes of these parameters may lead to an unaccessible RTPC!
Any change requires a reboot to be effective. (Help)

Eth IP Address Netmask DHCP Ethernet
Negotiate
ETHO |[152.168.40.30 | (2552562550 | no [+ auo

Realtime Ethernet Configuration.

The realtime capable Ethernet adapters are used to connect external devices to the RTPC.

(Help)

Eth Usage IP Address Ethernet
Negotiate

ETHT [ 192.168.50.30

(Blink)

ETH2  [mudp 0 [~] 192.168.60.30

(Blink)

B Show options to control the order of Ethernet adapters based on MAC addresses.

Mote: Changing these values may lead to an unaccessible RTPC!

General Parameters

Parameter

RTPC_POWER_UP_MODE
'The power up operation mode of RTPC. Help

RTPC_LOG_LEVEL

Fiter the log messages from RTPC. Help

RTPC_NAME
/An user defined name of the RTPC. Help

RTPC_TIMEZONE | unspeciied =
The timezone the RTPC is in

RTPC_PTP_MODE Thumaster [

PTP (IEEE 1588) time synchronization mode. Help

RTPC_PTP_ETH
Ethernet device used for PTP. Help

Arbeiten mit LABCAR-IP

Verbindung zum
Host

PTP-Port
Datenport

PTP-Einstellungen

Abb. 3-58 Einstellungen fir einen Real-Time PC im Web-Interface
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3.16.4 LABCAR-OPERATOR-Projekte erstellen
Fir jeden Real-Time PC des Netzwerkes muss ein LABCAR-OPERATOR-Projekt
erstellt werden.

Unter Project — Options konnen Sie die IP-Adresse des Real-Time PCs einstel-
len, auf dem das Projekt erstellt und ausgefiihrt wird.

Project_540_20.Ico5 Options ==

General | Modules | Events

Information
Project Tile
Project_540_30

Project Type

Realtime

RTPC
[Z] Ty "Wake On LAN" £ RTPC is ot acoessible
[7] Check RTFC version

Allow to compile Model on RTPC with Default
IP Address "132.168 40,14

Simulate and compile Model on RTPC with
IP Address 182 . 168 . 40 . 30

Subnet mask 255 255 . 255 )

e | | e

Fur den Fall, dass Targets des Netzwerkes nicht zur Verfligung stehen, ermdg-
licht die Option ,Allow to compile...” das Kompilieren des Projekts auf dem
,Standardtarget” mit der IP-Adresse 192.168.40.14.

“ INFO

Beachten Sie bitte, dass die Module aller Projekte (einschlieRlich der Hard-
waremodule) unterschiedliche Namen haben misse
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3.16.5  Projekte zusammenfiihren
Um die einzelnen Projekte zusammenzufihren, gehen Sie wie folgt vor:

Projektkonfiguration erstellen
1. Starten Sie das Programm <LABCAR- OPERATOR | nst al -
| ati onsver zei chni s>/ Proj ect Mer ger/ Proj ect -
Mer ger . exe.
Der LABCAR Project Merger wird gestartet.
("1 LABCAR Project Merger =R ECR===]

File

B o aE

Selected LABCAR projects

Merged project will be generated here

Messages

2. Wahlen Sie File — New.
Das Fenster ,Create New Multi-RTPC Project Configuration”
wird gedffnet.

[ Create new Muiti-RTPC Project Configuration ==

Name

New corffiguration will be generated at

3. Legen Sie einen Namen und ein Verzeichnis fur die Projektkon-
figuration fest.

4. Klicken Sie OK.
Im gewahlten Verzeichnispfad wird nun ein Verzeichnis mit
dem angegebenen Namen angelegt und in diesem die Konfi-
gurationsdatei <Name>. mul ti rt pc erstellt.
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5. Wahlen Sie mit Add die LABCAR-OPERATOR-Projekte, die Sie
zu einem Multi-RTPC-Projekt zusammenfihren wollen.

2! LABCAR Project Merger = |[=]=]
File
BORS
Selected LABCAR projects
WT_Projects\MuliRTPC_540\Project 14_540\Project 14_5401co5 Add
WENT_Projects \MutiRTPC_540\Project27_540\Project27_540Jco5
W7 Projects\MutiRTRC_540\Project 39_540\Project33_540)co5

Merged project wil be generated here
W:\7_Projects\MergedProject

Messages

6. Wahlen Sie File — Save, um die Konfiguration zu speichern.
7. Wahlen Sie File — Merge, um das Multi-RTPC-Projekt zu

erzeugen.

Das Projekt wird erstellt und Informationen (insbesondere Feh-
lermeldungen) werden im Bereich ,Messages" aufgelistet.

Messages
Info
Info
Info
Irfo
Irfo
Info

Started merging the projects
Copying the target RTPC folders
Creating the EE workspace.

EE workspace has been created
Defautt experiment has been created
Merge complete.
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4 ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

ETAS Experiment Environment (ETAS EE) dient zur Ausfiihrung eines LABCAR-
OPERATOR-Experimentes. In diesem Kapitel finden Sie eine Ubersicht tiber die
Bedienoberflache und die Funktionen von ETAS EE.

“ INFO

Dieses Kapitel soll nur einen Uberblick vermitteln — fiir Details verwenden Sie
bitte die Online-Hilfe in ETAS EE.

Die folgenden Abschnitte enthalten Informationen tber:
“Die Bestandteile der Bedienoberflache” auf Seite 313
“Der Experiment Explorer” auf Seite 315
“Das Fenster ,Workspace Elements" auf Seite 317
“Der Hauptarbeitsbereich” auf Seite 323
— "Das Register ,Instrumentation” auf Seite 323
— “Das Register ,Datalogger” auf Seite 325
— "Das Register ,Signal Generator” auf Seite 329
— “Das Fenster ,Instruments™ auf Seite 346
- “Signale zu Signal List hinzufligen” auf Seite 347
“Der Skript-Rekorder” auf Seite 349
“Mit Parametern arbeiten” auf Seite 351
“Parameterdateien bearbeiten mit LABCAR-PA” auf Seite 371
“LABCAR-CCI V5.4.13 (Calibration Connector for INCA)" auf Seite 406
“Fehlerbehebung” auf Seite 410

— "Fehlermeldung bei UDP Stream Anforderung” auf Seite 410
- “Einschréankungen flir ETAS EE Versionen” auf Seite 411
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Die Bestandteile der Bedienoberflache

Wenn Sie aus LABCAR-IP heraus ein Experiment in der Experimentierumge-
bung starten, sieht die Bedienoberflache von ETAS EE ungeféhr so aus.

5 Bpiment Environment WM [TutoriaPrjectcew] - DefautEp.cex e
Fle Edt View Beperiment Instumentaon Feway Tools ?
2 omel NOHR @ -0 9 G- @ G- /b -8 @66
EF Workspace Eleme. 4 Tnstruments
/ Layer|
Search & Fier v |(g =
Al Asam | A0 | s 4> || §
o Miboom (AUD L Sexch || 8 £
S ECUAcess 5 F
= & s H
[ Hardviare ]| &
5 A 1dieControlier
% (J AllcControlle g
& ) Constont g
& O pecalznEngine 2
2
E
[
|2
z INTECRIO Instruments
LABCAR Insiumerts
& Workspace .. | Bxperiment E.. e v [EProp.. LLVPEx. Sylnstr..
, Hardware Output
Te Conponent Wessage

Abb. 4-1  Die Bedienoberflache von ETAS EE

Im Folgenden werden die einzelnen Bestandteile dieser Bedienoberflache
beschrieben.

Das Fenster ,Workspace Elements*”
Im Fenster ,Workspace Elements” sind alle Messgrofien, Parameter, Signal-
eingdnge und -ausgange der Module des Experiments zuganglich gemacht.

Darliber hinaus bietet dieses Fenster Filterfunktionen bezlglich Hierarchien,
Element-, Daten- und Objekttyp und Suchfunktionen mit reguléren Ausdriicken.

Der Experiment Explorer

Der Experiment Explorer enthélt alle Dateien, die zur Konfiguration oder bei der
Ausfiihrung eines Experimentes benotigt werden, wie z.B. Parameterdateien,
Konfigurationsdateien fir den Datalogger, Signal Generator Sets usw..

Der Hauptarbeitsbereich
Im Hauptfenster sind (iber mehrere Register) die wichtigen Bedienoberflachen
der Experimentierumgebung zuganglich.

Das Register ,Instrumentation”
Hier erstellen Sie die Layer, die wiederum die verschiedenen Instrumente (in
Gruppen vereinigt) fur die Durchfiihrung des Experiments enthalten.

Das Register ,Signal Generator”
In diesem Register werden die Signalgeneratoren des Experiments konfiguriert
und bedient.
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Das Register ,Datalogger”
In diesem Register wird der Datalogger konfiguriert und bedient.

Das Fenster ,Instruments”
In diesem Fenster finden Sie alle Instrumente, die Sie im Experiment verwenden
konnen.

Das Fenster ,Properties”

In diesem Fenster werden die Eigenschaften und Metadaten eines jeden in der
Bedienoberflache gewahlten Objektes wie z.B. Parameter oder Instrumente
angezeigt.

Die Fenster ,Application Log"
Hier werden Informationen, Warnungen und Fehlermeldungen der Anwendung

angezeigt.

Das Hauptment von ETAS EE

“ INFO

Die folgende Beschreibung der Menustruktur von ETAS EE soll nur einen
Uberblick vermitteln — ausfiihrlichere Informationen zu den einzelnen

Funktionen erhalten Sie in der Online-Hilfe von ETAS EE.

Das Menii ,File”
In diesem Mendi sind alle dateibezogenen Aktionen (Workspace und Experi-
ment) zusammengefasst.

Das Menii ,Edit"
Bietet ,Undo" und ,Redo” Funktion.

Das Meni ,View"”

In diesem Menii kdnnen die weiter oben beschriebenen Bestandteile der
Bedienoberflache sichtbar gemacht bzw. abgeschaltet werden. Auerdem
kann in den Vollbildmodus umgeschaltet werden (<F11>).

Das Menii ,Experiment”

In diesem Men sind alle Funktionen vereinigt, die mit dem Download des
Simulationscodes zum Target und der Steuerung der Simulation selbst zu tun
haben.

Das Ment ,Instrumentation”
Dieses Menl enthélt Funktionen zur Verwaltung der Layer im Register ,Instru-
mentation”.

Das Menii ,Tools”
Hier sind die verschiedenen Optionen fiir das Experiment zuganglich.
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Das Meni ,?"
In diesem Menii finden Sie den Zugang zur Online-Hilfe, der Lizensierung und
zu Programm- und Kontaktinformationen.

Die Werkzeugleiste
Die Werkzeugleiste besteht aus vier einzelnen Gruppen.

File
Enthélt Funktionen zur Verwaltung von Experimenten (Neu, Offnen etc.).

Experiment
Enthalt Funktionen zum Download und Verbinden zum Target.

Simulation
Enthalt Funktionen zur Steuerung von Simulation und Messung.

Instrumentation
Enthalt vielgenutzte Funktionen fiir den Umgang mit Instrumenten.

Der Experiment Explorer

Der Experiment Explorer enthalt alle Dateien, die zur Konfiguration oder bei der
Ausflihrung eines Experimentes bendtigt werden, wie z.B. Parameterdateien,
Konfigurationsdateien fir den Datalogger, Signal Generator Sets usw..

Diese Daten konnen von hier aus aktiviert, bearbeitet oder wieder aus dem
Experiment entfernt werden.
E

1= 1] Datalogger Files
[ DLConfig_%RT_302.dic4
=1 ] Mapping Files
[5) Mapping.txt
[£] Mapping_smal.txt
= ] Parameter Files
3 ParameterFie.mpa
3 ] Parametervariant_MK_114
[ clez.mpa
[5) ParameterFilez. mpa
= {7 RT Plugin Files
[ test.rtp
=1 ] Seript Recorder Files
[ Tutorial_511.vbs

KT I——
‘) Workspace Elements | “ZJExperiment Explorer

Abb. 4-2  Der Experiment Explorer

Arbeiten mit dem Experiment Explorer
Das Arbeiten mit Ordnern und Dateien des Experiment Explorers erfolgt tiber
die Kontextmens (rechter Mausklick) der jeweiligen Objekte.

Funktionen fir alle Ordner
- AddFile

Offnet ein Dateiauswahlfenster zur Auswahl einer Datei, die hinzugefiigt
werden soll

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 315



ETAS

ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

Funktionen fiir bestimmte Ordner
Ordner ,Parameter Files":

Set Display Order

Offnet ein Dialogfenster, in dem die Reihenfolge festgelegt werden kann,
in der die vorhandenen Parameterdateien dargestellt werden (d.h. zum
Target heruntergeladen werden).

Download all active files

Damit werden (bei bestehender Verbindung zu einem Experiment) alle
aktiv gesetzten Parameterdateien zum Target herunter geladen.

Add New Parameter Variants

Hier erstellen Sie einen Unterordner und fligen diesem eine Parameter-
datei (Variant) hinzu.

Funktionen fiir alle Dateien

Add File

Offnet ein Dateiauswahlfenster zur Auswahl einer Datei, die hinzugefiigt
werden soll

Rename File

Benennt die jeweilige Datei um

Exclude From Experiment

Entfernt die Datei aus dem Experiment (Datei wird nicht geloscht)
Delete (permanently)

Entfernt die Datei aus dem Experiment und |6scht die Datei

Funktionen flir bestimmte Typen von Dateien

Edit File
— Dateien (*.txt, *.smf) im Ordner ,Mapping Files"
Offnet eine Mappingdatei im SUT Mapping File Editor
— Dateien im Ordner ,Parameter Files"
* mpa: Offnet die Parameterdatei in LABCAR-PA (Parameterization
Assistant) (siehe “Parameterdateien bearbeiten mit LABCAR-PA” auf
Seite 371)
* dem: Offnet einen Texteditor zum Bearbeiten der Datei
Active
Damit markieren Sie eine Datei als ,aktiv". Diese Datei wird bei diesem
Vorgang und in Zukunft immer beim Herunterladen des Experiments
zum Target zusammen mit allen andere aktiven Dateien herunter gela-
den.
— Dateien (*.dlc4) im Ordner ,Datalogger Files”
Aktiviert die ausgewahlte Datalogger-Konfiguration
- Dateien (*.txt) im Ordner ,Mapping Files"
Aktiviert die ausgewahlte Mappingdatei
— Dateien (*.mpa, *.dcm, *.cdfx or *.olc4) im Ordner ,Parameter Files"
Aktiviert die ausgewahlte Parameterdatei oder Open-Loop Konfigura-
tion
Set Display Order
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— Dateien im Ordner ,Parameter Files"

Offnet ein Dialogfenster, in dem die Reihenfolge festgelegt werden
kann, in der die vorhandenen Parameterdateien dargestellt werden
(d.h. zum Target heruntergeladen werden).

Reload Mapping

— Dateien im Ordner ,Mapping Files"

Aktualisiert das Mapping entsprechend dem Inhalt der gewahlten
Datei

Das Fenster ,Workspace Elements”

Das Fenster ,Workspace Elements” ist eines der wichtigsten Fenster der Expe-
rimentierumgebung ETAS EE. Die Anordnung der Objekte in diesem Fenster
erfolgt in Ordnern fir

Simulink- und ASCET-Modelle

C-Module (auch Signalkonvertierungsmodule)
CAN- und FlexRay-Module

FiL-Module

Hardware

ECU Access
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In diesen Ordnern haben Sie
Zugriff auf alle Parameter und MessgrofRen
+ Zugriff auf alle Ein- und Ausgénge (Signale) der Module
+ Zugriff auf Hardware- und Steuergerateanschliisse

und kdnnen Sie die Ansicht durch Setzen von Filtern und Auswahl von Suchkri-
terien beeinflussen.

(& Workspace Elements ]
Search&Filter ¥

Alldsam | 41D | Search Rssuts |
i [2] ECL ccess
1 () LABCAR
= [ rRTPC
# ]9 Hardware
= ol 1dieController
1= 7] Pedal2NEngine
= ] TorqueTohEngine
@A
@i
5 ot
@ (] AirConditionManual
# ] False
# (] AirConditonActive
# [ NoSpeednioTorque
# (] const
# ] StarterManual
# (] TorqueToNEnginel
# [] StaticTorqueCharacteristic
# (] StarterTorque_2
@ ] AirCondionTorque
# (] StartermomentActive
@ [ sum
# (] Relationalperator
@ [ starteractive
855 n_Engine
e AirConditionManual
# ] Constant
@ (] A_tdlecontroller
# [6] Brake_System
2 % FlexRay_Bus
# ] Targst
@ (] Sendrrames
# ] RecsiveFrames
@ (] signalConversionModules
# {5 ControllerTest
& I dectnl

# I #CPModule

4
) workspace Elements |*JExperiment Explorer |
Abb. 4-3  Das Fenster ,Workspace Elements”

| |

4.3.1 Die Register des Fensters ,Workspace Elements”
Das Fenster ,Workspace Elements” besitzt drei Register, die verschiedene
Ansichten auf die Elemente enthalten:

+ Register ,All ASAM"

Standard-Baumansicht mit allen Elementen in Hierarchien, die auf dem
ASAM-Label oder der Modulspezifikation basieren.
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Register ,All UD"

In diesem Register erfolgt die Darstellung wie oben, nur dass hier die
vom Anwenders definierten Namen aus der Mappingdatei verwendet
werden.

Register ,Search Result"

In diesem Register werden die Ergebnisse der letzten Suche (siehe
“Such- und Filterfunktion” auf Seite 322) angezeigt.

Arbeiten mit den Workspace Elements
In Abb. 4-3 auf Seite 318 sind verschiedene Elemente durch unterschiedliche
Symbole gekennzeichnet.
Das Element ,LABCAR" bildet die oberste Ebene, gefolgt von der Ebene, die den
Real-Time PC symbolisiert (hier: ,RTPC"), dem das Projekt zugeordnet ist (in
einem Multi-RTPC-Projekt konnen mehrere Real-Time PCs vorhanden sein).
B (@ LABCAR

= [ rRTPC

T

o P motea
s B e -
.-

Unter dem jeweiligen Real-Time PC befinden sich die verschiedenen Module
des Projektes.

Module
Die unterschiedlichen Typen von Modulen werden mit folgenden Symbolen
dargestellt:

ASCET- und MATLAB/Simulink-Module
C-Code-Module

CAN-, LIN- und FlexRay-Module

FiL-Module
Module fiir Open-Loop-Zugriff und Signalumwandlung

|/0-Hardwaremodule
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MessgroRen und Parameter von Modulen

Die MessgroRen und Parameter der einzelnen Module werden mit folgenden

Symbolen dargestellt:

= Messgrolie

s Parameter

.Eb Modulausgang (Messgrole)

a !f: Moduleingang (MessgroRe)

a wp + Hardwareausgang (zu Modul) (MessgroRke)

a ’ﬁ + Hardwareeingang (von Modul) (MessgroRe)

ﬁl‘ + Hardwarepin (Ausgang)
ﬁ + Hardwarepin (Eingang)

Steuergeratepin (Ausgang)

<
[ + Steuergerétepin (Eingang)
)5 CAN Send Message

CAN Receive Message

g

“ INFO

ausfuhrlich beschrieben.

Das Arbeiten mit Parametern wird in “Mit Parametern arbeiten” auf Seite 351

Kontextmentis

Zum Arbeiten mit den Elementen des Fensters gibt es fur jedes Element ein
Kontextmend, das je nach Typ des Elements mehr oder weniger Funktionen

besitzt:

Measure / Calibrate

Offnet das Dialogfenster ,Create Instruments” zur Zuweisung dieses Ele-
ments zu einem vorhandenen oder neu zu erstellenden Instrument
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Find in Instruments

Ermittelt, ob Messgrolie/Parameter einem Instrument zugeordnet
wurde und gibt das Ergebnis im Fenster ,Application Log" aus.
Doppelklicken des jeweiligen Eintrags bringt den Layer, in dem die Mess-
groRe oder der Parameter gefunden wurden, in den Vordergrund.

Show All HW Ports

Ublicherweise werden im Fenster ,Workspace Elements” nicht alle Hard-
waresignale (z.B. Monitoring-Signale oder Signale zum Einstellen von
Messmodi) dargestellt. Deren vollstéandige Darstellung kann mit dieser
Option aktiviert werden.

Add to Datalogger

Flgt das gewahlte Element zu einem Datalogger hinzu. Sind mehrere
Datalogger konfiguriert, kann ein spezieller gewahlt werden.

Calibration / Parameters

Diese Funktionen sind nur bei Parametern vorhanden und nur aktiv,
wenn das Experiment zum Target herunter geladen wurde.
- Copy Values
Kopiert den Wert des Parameters in die Zwischenablage
— Paste Values
Weist dem gewahlten Parameter den in der Zwischenablage befindli-
chen Wert zu
- Save
Offnet ein Dialogfenster zum Speichern von Parametern in mpa-
Dateien. Durch Driicken von <UMSCHALT> kdnnen mehrere Parameter
ausgewahlt werden.
- Set State To Modified/Unmodified
Andert den Status eines Parameters von ,geéndert” (rot) nach ,nicht
geéndert” (schwarz)
Signal
Diese Funktion ist nur bei Eingdngen von Modulen und Hardware
vorhanden und besitzt folgende Untermens:
- Trace
Offnet das Dialogfenster zur Signalverfolgung
— Save Input Signal Settings
Speichert die Einstellungen und Werte flir einen Eingang in einer Datei
(*.0lc4)
- Reset Full Path to ,Model”
Setzt den gesamten Pfad mit dem jeweiligen Signal auf den Wert
,MODEL", um eventuell geoffnete Pfade wieder zu schlielen
— Reset Input Setting To
Zum Andern der OLC-Einstellungen kann in einem Dialogfenster ein
bestimmter Wert (,MODEL", ,CONST", etc.) gewahlt werden
CAN
Wenn eine Simulation lauft, kann (im Kontext von CAN-Messages) das
Senden mit Disable/Enable all Messages an- oder abgeschaltet werden

Reload Mapping (im Register ,UD")
Ladt die aktive Mapping-Datei erneut
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433 Such- und Filterfunktion
Im Fenster ,Workspace Elements” kann aullerdem nach Elementen gesucht

oder ein Filter auf die Ansicht angewendet werden
s - 3 X

[ =] LG
W Clear "Search Resubs"ongo | Use RegEx Heset:

Filter Dptions D)
[0 Labels -
[piHierarchies =1
|40 Elemert Types =l
|40 Dbiect Types =l
|41 Data Types =

Die Suchfunktion

Um eine Suche durchzufiihren, geben Sie den Suchtext ein und klicken Sie Go.
Im Register ,Search Results" werden dann diejenigen Elemente dargestellt, die
den Suchkriterien entsprechen.

Wenn Sie die Option Clear Search Results on Go aktivieren, wird die Liste der
Suchergebnisse im Register ,Search Results" bei jeder neuen Suche geloscht,
ansonsten werden die Ergebnisse der Liste hinzugeftigt. Mit der Option Use
RegEx konnen Sie flr die Suchmuster reguldre Ausdriicke verwenden.

Die Filterfunktion
Mit der Filterfunktion kann die Liste nach verschiedenen Kriterien und Eigen-
schaften gefiltert werden:
Label Type
Filtert nach Typ der Labels
— All Labels
- AllASAM
- AIlUD
Hierarchy
Stellt nur den gewahlten Teil der Hierarchie dar
+  Element Type
Filtert nach Typ der Elemente
Inputs
— Outputs
Parameters
— Measure Elements
- Pins
+  Object Type
Filtert nach Objekttyp
Scalar
— Array
Matrix
— 1D-Table
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- 2D-Table
+ Data Type
Filtert nach Datentyp
- Logical
- Discrete
- Unsigned Discrete
— Continuous
— Enumeration

Ergebnisse in neuem Register speichern

Sie kdnnen die im Register ,Search Results” dargestellten Ergebnisse in einem
neuen Register ablegen - rechtsklicken Sie dazu auf den Registertitel ,Search
Results” und wahlen Sie Export Result to New Tab. Zudem konnen Sie den
Namen des neuen Registers festlegen.

Der Hauptarbeitsbereich

Im Hauptarbeitsbereich von ETAS EE sind die Hauptfunktionen auf vier Regis-
ter verteilt:

“Das Register ,Instrumentation” auf Seite 323

Hier wird die Instrumentierung (Anzeige- und Bedienelemente) des Expe-
riments erstellt und bedient.
+ "Das Register ,Datalogger” auf Seite 325
Hier wird der Datalogger konfiguriert und bedient.
“Das Register ,Signal Generator” auf Seite 329

In diesem Register konnen Signalgeneratoren erstellt, verwaltet und
bedient werden.

+ "Das Register ,RT-Plugins™ auf Seite 346
Hier werden RT-Plugins verwaltet.

Das Register ,Instrumentation”
Das Register ,Instrumentation” besteht aus einem oder mehreren Layern, die
wiederum Gruppen von Anzeige- und Bedienelementen enthalten.

Layer
Wenn Sie auf den Titel eines Layers rechtsklicken, wird ein Kontextment geoff-
net, das die folgenden Funktionen enthélt:
+ Create Layer
Erstellt einen neuen Layer
Import Layer
Erstellt einen Layer auf Basis eines zuvor exportierten Layers
+ Export Layer
Speichert eine Layerkonfiguration in einer Datei

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 323



ETAS

ShowGiid  True
Showlmage  False

FileLocation

= 4 Control

ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

Rename Layer

Benennt einen Layer um

Delete Layer

Ldscht den ausgewahlten Layer

Layereigenschaften
Wenn Sie den Titel eines Layers wahlen, werden dessen Eigenschaften im
Fenster ,Properties” angezeigt und kénnen dort auch bearbeitet werden.

7 Properties

[ AliceBlue

e

Gruppen

Wenn Sie Uber die Funktion Measure / Calibrate des Kontextments des Fens-
ters ,Workspace Elements" Messgrolien anzeigen oder Parameter verstellen
wollen, so kdnnen Sie im Dialogfenster ,Create Instruments” wéhlen, ob Sie fir
das Instrument eine neue Gruppe erstellen wollen oder ob Sie es zu einer
bereits vorhandenen Gruppe hinzuftigen wollen.

Create Instruments

Element Instrument Type Task Indices Group

| | dleController/_TdeController/idleController,  |LED [+] Acauistion  [+] [ctiew roun> ~

<Hew Group>

Wenn Sie den Gruppentitel wahlen und rechtsklicken, wird ein Kontextmenu
gedffnet, das folgende Funktionen enthélt:

Bring to Front

Bringt die Gruppe in den Vordergrund
Send to Back

Bringt die Gruppe in den Hintergrund
Cut/ Copy / Paste

Ermoglicht das Ausschneiden/Kopieren einer Gruppe eines Layers und
das Einfligen in einen anderen Layer

Move to Layer

Hier kann ein anderer Layer gewahlt werden, zu dem die Gruppe verscho-
ben werden soll

Hide Group Frame / Show Group Frame

Entfernt den Rahmen der Gruppe oder fiigt einen entfernten Rahmen
wieder hinzu

Delete

Loscht die gewahlte Gruppe
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Gruppeneigenschaften
Wenn Sie den Titel einer Gruppe wahlen, werden im Fenster ,Properties” deren
Eigenschaften angezeigt und konnen dort auch bearbeitet werden.

Instrumente

Das Hinzufligen eines Instrumentes zu einer Gruppe/Layer erfolgt entweder
per Drag & Drop aus dem Fenster ,Instrumentation” oder im Kontext des
Fensters ,Workspace Elements".

Eigenschaften
Wenn Sie den Titel eines Instruments wahlen, werden im Fenster ,Properties”
dessen Eigenschaften angezeigt und kdnnen auch dort bearbeitet werden.

4.4.2 Das Register ,Datalogger”
Das Register ,Datalogger” dient zum Erstellen und Konfigurieren von Datalog-
gern.

Datalogger Configuration

Load | Save | Save fis |

Instrumentation

Avallable Dataloggers

Name Active State Rec. Time

& Mew Datalogger 1 - Add
£
o}
2 Fremove
a

| Configuration of New Datalogges 1
2 Signals o record
5 Indices Remave
E o

Recording File Settings

Recording bass flename  [C:\Program Files\E TAS\LABCAR-OPERATORNEE \New D atalogger 1_DateRiecording dat o

Auto Increment Final recording flename(s) preview
[V Auto Increment =|
4 Digts =
Tiigger Setings
START STOP
[ Pre Tigger Time | Post Tiigger Time:
0 s Manaly 0 s (0-endess) Manualy
Start Trigger [Defauit Start Condtion [Manual Start
Stop Trigger [Default Stop Condtion [Manual Stop

Abb. 4-4  Das Register ,Datalogger”

Im Folgenden finden Sie eine Beschreibung der Bedienmaglichkeiten in diesem
Register.

Das Feld ,Datalogger Configuration”

Hier kdnnen Sie die gezeigte Gesamtkonfiguration der Datalogger speichern
und zuvor gespeicherte Konfigurationen laden — vorzugsweise werden diese
(mit der Erweiterung *.dlc4) im Ordner ,Datalogger Files" im Experiment Explo-
rer verwaltet.
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Das Feld ,Available Dataloggers”
Hier werden alle verfligbaren Datalogger angezeigt — mit Add kann ein neuer
erstellt werden, mit Remove kann ein Datalogger entfernt werden.

“ INFO

Es kdnnen maximal zwei Datenlogger erstellt werden! Einer davon dient zur
Aufzeichnung von GréRen aus den Modulen des LABCAR-OPERATOR-Projek-
tes — ein zweiter kann zur Fernsteuerung des INCA-Datenloggers verwendet
werden (wenn LABCAR-CCI V5.4.13 (Calibration Connector for INCA) verwen-
det wird).

Die tatséchliche Bedienung eines Dataloggers wird aber nicht hier, sondern von
einem Layer des Registers ,Instrumentation” aus erfolgen. Erstellen Sie dort ein
Instrument ,Datalogger Control Panel” (aus der Liste der ,Standard Instru-
ments”).

/] Instruments ~ X

Standard Instiuments

Q [~

Datalogger Cortiol Panel

Die Anzeige und die Bedienmaglichkeiten in diesem Instrument sind dann die
selben wie im Register ,Datalogger”.

[ ] Name [active [ State [ Rec.time
& Mew Datalogger 1 [m] GFf -

In der ersten Spalte wird durch das griine Hakchen angezeigt, dass der Datalog-
ger ,valid” ist — dieser Zustand wird durch das Hinzufligen eines Signals in der
Liste ,Signals to record” (s.u.) herbeigefihrt.

Wenn das Experiment lauft, muss der Datalogger im Feld ,Active” aktiviert wer-
den. Er kann dann durch Klicken des blauen Dreiecks manuell gestartet werden
oder es wird der Eintritt der Triggerbedingung abgewartet.

State

" New Datalogger 1 i aitingFor Trigger

Bei laufenden Datalogger wird das blaue Dreieck zum Rechteck, mit dem der
Datalogger auch wieder manuell gestoppt werden kann.

Angezeigt werden aullerdem der momentane Zustand des Dataloggers
(,State”) und (bei laufendem Datalogger) die Aufnahmezeit (,Rec. Time").
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Das Feld ,Signals to record”

Diese Liste enthalt die vom jeweiligen Datalogger aufzuzeichnenden Signale,
die aus dem Fenster ,Workspace Elements” per Drag & Drop hinzugefiigt wer-
den konnen. Zudem kann hier jedem Signal eine Task fur die Aufzeichnung
zugeordnet werden.

Signals to record

\ Mame Task Remave

& [TdleCont roller [PedalZNEngine A ConditionManualTdleContralleriPedalZNEnginelAr Condition | Acquisition =]
'« | IdieController PedalzNEngine/TdleC jine\AirConditi ] Acauistion [=]
o IdleCe i dal gine TleC _Engine Acquisition [~ ]

»

Entfernt werden Signale, indem das Signal gewahlt wird und Remove geklickt
wird.

Das Feld ,Recording file settings”
In diesem Feld werden die Einstellungen fiir die Namen der Log-Dateien festge-
legt. Dies geschieht durch
Festlegen einer , Template"-Datei in einem bestimmten Pfad (,Recording
base filename”) und
+ der Vereinbarung einer Konvention, dass eine an diesen Dateinamen
angehéangten Zahl hochgezahlt wird (,Auto Increment").
Dies flihrt zu dem Dateinamen, der bei der ndchsten Aufnahme verwendet wird
(,Final recording filename preview").

Frecording File Settings

Recording base filename | C:AldleContioller_Betadl 01 _working'TuterialProject\Experiments\D efaultE xpiNew Datalogger 1_DataRecording. dat

Auto Increment Final recording flenamels) preview
’]7 Ao Increment ’1\\d\ecumm\\ey_aexam_m_wnrkmg\Tutma\Pm.ecn\Expenments\nevauusxp\NewDataluggey1_Da|aﬁemdmgnnn3 dal ~

Efs D ]

Das Feld ,Trigger Settings”
In diesem Feld werden die Bedingungen (Trigger) fiir den automatischen Start
der Datalogger festgelegt.

Trigger Settings
START STOP
[ Pre Trigger Time [ Post Trigger Time
0 s Manualy 0 s [0=endess) Manualy
Start Trigger [Default Start Contion [Manual Start o
Stop Trigger [Default Stop Condition  [Marual Stop » |

Um die fur Start und Stopp des Dataloggers gewlinschten Triggerbedingung
festzulegen, klicken Sie auf die entsprechenden Schaltflachen ... rechts unten.
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Im folgenden Dialogfenster kdnnen Sie dann die Einstellungen fir z.B. den

Starttrigger vornehmen.
TriggerEditorDialog : =101 x|
Fiker Type |
~ Trigger Condition
First Operand (Signal) Operator Second Operand
Hardware/Ripe/Est1awE x| [¢ = £ Gianel >
£ Thieshold
~Trigger Timing
START STOP
[ Pre Trigger Time [ Post Trigger Time
3 s Manualy 10 s [0=endless)
0K Cancel
4
+  Filter Type

Manuell oder Triggerbedingung
Trigger Condition

- First Operand
Das Signal, dessen Wert den Trigger auslost
— Operator
Der Operator fiir den Vergleichswert
- Second Operand
Das Signal oder der Wert, mit dem das Triggersignal verglichen wird
Trigger Timing
— Pre-Trigger Time
Die Zeit vor Eintritt der Triggerbedingung, in der das Signal zusétzlich
aufgezeichnet wird
— Post-Trigger Time
Die Zeit, in der das Signal nach Eintritt der Triggerbedingung aufge-
zeichnet wird (0 bedeutet endlos, d.h. bis zum Eintreten eines Stopp-
triggers oder eines manuellen Stopps)
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4.4.3 Das Register ,Signal Generator”

In diesem Register konnen Signalgeneratoren erstellt, verwaltet und bedient

werden.
Ce i Signal | Editor |
led State v Time Name Action ‘Start Time [s] Stop Behaviour Signal Description Set Repetitions Device Task
1 @ 0000 SamGerermo. b |[H] 000 w0

n

15| SignalGenerator ( Datalogger Y Instrumentation

Abb. 4-5 Das Register ,Signal Generator”
Die Bedienoberflache fir die Signalgeneratoren selbst besitzt wiederum drei
Register:

Configuration

In diesem Register konnen Signalgeneratoren erzeugt, konfiguriert und
gesteuert werden (siehe “Das Register ,Configuration” auf Seite 329).

+ Signal Management

Im Register ,Signal Management” werden die Signal Description Sets flr
die Signalgeneratoren erzeugt und konfiguriert (siehe “Das Register ,Sig-

nal Management” auf Seite 332).
Signal Editor

Hier konnen die Segmente der Signal Descriptions bearbeitet werden’
(siehe "Das Register ,Signal Editor” auf Seite 340).

Das Register ,Configuration”
In diesem Register kdnnen Signalgeneratoren erzeugt, konfiguriert und gesteu-
ert werden.
Einen Signalgenerator erstellen
1. Um einen Signalgenerator zu erstellen, klicken Sie New.

> Ein Signalgenerator wird zur Liste hinzugefuigt.

Es wird ein Signalgenerator mit dem Namen ,SignalGenerator”
erzeugt (oder ,SignalGenerator_1", ,SignalGenerator_2" usw.)

Einen Signalgenerator umbenennen
1. Wahlen Sie den Signalgenerator in der Liste und rechtsklicken
Sie.

1. Nur sichtbar, wenn die Editierfunktion fir eine Signal Description gewahlt wurde.
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2. Wahlen Sie im Kontextemeni Rename

oder

1. Drlcken Sie <F2>.

> Der Name (in der Spalte ,Name") kann jetzt editiert werden.

Einen Signalgenerator entfernen
1. Um einen Signalgenerator aus der Liste zu entfernen, klicken
Sie Delete.

> Ein Signalgenerator wird entfernt.

Eigenschaften und Steuerungsmaglichkeiten

Jeder Signalgenerator in der Liste besitzt Eigenschaften und Steuerungsmaog-
lichkeiten, die im Folgenden beschrieben werden.

“ INFO

Die Bedienung der Signalgeneratoren ist im Abschnitt “Signalgenerator bedie-
nen” auf Seite 344 beschrieben.

Rechtklicken auf die Spaltenitberschriften 6ffnet ein Kontextmend, in dem ein-
zelne Spalten ausgeblendet werden kénnen.

Start Time [5]
Stop Behaviour
Signal Description Set

Device

LS ES ESESIES

Task

Die Reihenfolge der Spalten kann mit Drag-and-Drop veréandert werden.
+ Enabled
Aktiviert oder deaktiviert den jeweiligen Signalgenerator.
State
Hier wird der Zustand des Signalgenerators durch ein Symbol symboli-
siert.
- Invalid

Das Symbol und die Schaltfldche Start (Spalte ,Action”) sind ausge-
graut.
Der Grund ist eine ungdiltige Konfiguration des Signalgenerators
(nicht zugewiesene Signale etc.)

- Stopped
Das Symbol wird angezeigt und ist statisch. Der jeweilige Signal-
generator kann Uber die Schaltflache Start (Spalte ,Action") gestartet
werden.

— Running
Das rotierende Symbol zeigt einen laufenden Signalgenerator.
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- Paused
Das angehaltene und blinkende Symbol zeigt, dass der Signal-
generator pausiert — es wird weiterhin der letzte Wert des Signal-
generators ausgegeben.

Name

Der Name des jeweiligen Signalgenerators.

Action

In dieser Spalte kdnnen Sie die Ausfihrung des Signalgenerators steu-

ern.

— Start

Startet den Signalgenerator - falls ein Starttrigger definiert wurde,
wird bis zum Eintritt der Triggerbedingung gewartet.

- Stop
Stoppt den Signalgenerator.

- Pause

Pausiert den Signalgenerator. Das Modell wird jetzt mit dem letzten
Wert stimuliert. Wenn mit Play wieder gestartet wird, wird der Signal-
generierung an dem Punkt wieder aufgenommen, an dem sie zuvor
angehalten wurde.

Start Time

Der Zeitpunkt nach Start des Signalgenerators, zu dem die Signalaus-
gabe beginnt (Default: 0.000).
Stop Behaviour

Definiert das Verhalten des jeweiligen Signals, wenn der Signalgenerator
angehalten wurde.

Folgende Einstellungen sind mdglich:

- Start Value (Default)
Nach dem Anhalten wird der Startwert der Signal Description aus-
gegeben.

— 0(zero)

Nach dem Anhalten wird der Wert ,0" ausgegeben.

Signal Description Set

Hier wird das Signal Description Set ausgewahlt, das die Beschreibung
der Signale enthalt, die der Signalgenerator ausgeben soll.

Zur Verfligung stehen alle Signal Description Sets, die im Register ,Sig-
nal Management” vorhanden sind.

Repetitions

Die Anzahl der Durchlaufe fiir das jeweilige Signal Description Set.
Device

Das Simulationstarget (RTPC)

Task

Die Task, in deren Zeitraster die Berechnung des jeweiligen Signal-
generators erfolgen soll.
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Das Register ,Signal Management”
Im Register ,Signal Management" werden die Signal Description Sets fiir die
Signalgeneratoren erzeugt und konfiguriert.

./ Configuration ' Signal Management |~ Signal Editor

‘Signal Description Set Signal Descigtion
[ New |[_ Dekete ][ import [ Een | [ Fiter Field |[ new || Edt || Dol
[im] SignalDescriptionSet Name - Comment Duration [s]
m SignalDescription 0
Repeitions 1=
ms
s
s
4
2
o
2
a
=
=
T T ; -
] 1 B
hminl 00:00 2

Abb. 4-6  Das Register ,Signal Management"”
Es besteht auch zwei Bereichen:

Der Bereich ,Signal Description Set”, in dem die Signal Description Sets
des Experiments verwaltet werden (siehe “Der Bereich ,Signal Descrip-
tion Set":" auf Seite 333).

Der Bereich ,Signal Description®, in dem die Signal Descriptions des Sets
verwaltet werden (siehe “Der Bereich ,Signal Description“:” auf
Seite 338).
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Der Bereich ,Signal Description Set":

In diesem Bereich werden die Signal Description Sets des aktuellen Experi-
ments erstellt und verwaltet.

Signal Description Set

Ew Delete Import Export

Ein Signal Description Set erstellen
1. Um ein Signal Description Set zu erstellen, klicken Sie New

oder
1. Rechtsklicken Sie in den Bereich und wahlen Sie New aus dem
Kontextmend.
New Ins h
Rename F2
Delete Del
Copy Crtl + C
i Paste Crtl +
Export Crtl + M
Import Crtl +1

oder
1. Driicken Sie <EINF>.
> Das Signal Description Set wird erzeugt.

Ein Signal Description Set kopieren

1. Um ein Signal Description Set zu kopieren, wahlen Sie es in der
Liste.

2. Rechtsklicken Sie und wahlen Sie Copy aus dem Kontext-
mend.

oder
- Driicken Sie <STRG+C>.

> Das Signal Description Set wird kopiert und kann mit Paste (im
Kontextmenu) oder <STRG-V> in die Liste der Signal Descrip-
tion Sets eingefligt werden.

Ein Signal Description Set umbennen

1. Umein Signal Description Set umzubenennen, wahlen Sie es in
der Liste.

2. Rechtsklicken Sie und wéhlen Sie Rename aus dem Kontext-
mend.

oder
- Dricken Sie <F2>.

> Der Name des Signal Description Sets kann jetzt gedndert wer-
den.
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Ein Signal Description Set entfernen
1. Um ein Signal Description Set zu entfernen, klicken Sie Delete.

oder

1. Rechtsklicken Sie in den Bereich und wahlen Sie Delete aus
dem Kontextmenu.

oder
- Driicken Sie <ENTF>.

> Das Signal Description Set wird entfernt.

Ein Signal Description Set importieren

1. Um ein Signal Description Set zu importieren, klicken Sie

Import.

oder
1. Rechtsklicken Sie in den Bereich und wahlen Sie Import aus
dem Kontextmenu.

New Ins N
Rename: F2
Delete Del
[ Copy Crtl = C
B Paste Cril +V
Export Crtl = M
Import Crl +1

oder
1. Dricken Sie <STRG+I>.

Das Fenster ,Import Data File" wird gedffnet.

(% Import Data File
File: [:3
File Information
Date Created:
File Size:

2. Klicken Sie ..., um ein Dateiauswahlfenster zu 6ffnen.
3. Wahlen Sie eine Datei folgenden Formates und klicken Sie
Next.
- ETAS Stimulus File (*.esti)
- HIL API Stimulus File (*.sti)
- Measurement Data File (*.dat)
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- Measurement Data File (*.mf4)
- LABCAR Stimulus File (*.Ics)

- MAT-File (*.mat)

- Stimulus Description File (*.stz)

Eine *.stz-Datei ist eine *.zip-Datei, die nur eine *.sti-Datei
und eine oder mehrere *.dat- und * mat-Dateien enthalten
kann.

Das Fenster ,Import Data File" wird gedffnet.

Name

SignalDescription
SignalDescription_L
SignalDescription_2

[ cancel |[ Back || Nex || Finn

4. Wahlen Sie die gewiinschten Signal Descriptions.
Wenn ein Signal Description Set mit dem Namen ,Signal
Description Set" schon vorhanden ist, konnen Sie wahlen, ob
dieses Uberschrieben werden soll oder ob ein Set mit neuem
Namen ,Signal Description Set_n" erstellt werden soll.

The Signal Description Set "SignalDescriptionSet" already exists.
Selecting "Yes' will overwrite the Signal Description Set.
Selecting 'No' will create a new Signal Description Set.

—rt— ——

The file has been successfully imported

Cancel |[ Back || Nex | Finsh%J
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5. Klicken Sie Finish.
> Das Signal Generator Set wird erstellt (oder tiberschrieben).

MATLAB-Datei (*.mat) importieren
Beim Import von MATLAB *. mat-Dateien werden zwei Formate unterstitzt:

Matrix-basiert

Verwendet firr Signale mit unterschiedlichen Zeitskalen. Jedes Signal ist
eine Matrix — eine MATLAB-Datei kann eine beliebige Anzahl von n x 2-
Matrizen enthalten (n kann bei jeder Matrix verschieden sein).

- Um ein Signal Generator Set in MATLAB zu erzeugen, geben
Sie im MATLAB-Bedienfenster z.B. folgenden Code ein:

t1=0: 0. 1: 10;

t2=0: 0. 5: 30;

s1=sin(0.5*pi *t1)+1;

s2=3*cos(0. 2*pi *t 2);

X=[t1" s1'];

Y=[t2' s2'];

save C\MatrixBasedFormat. mat X Y;

Dieses Beispiel erzeugt die MATLAB-Datei Mat r i xBased-
For mat . mat mit den beiden Signalen (Matrizen) X und Y.

Signal 1:
0 2
0.5 3
1 4
1.5 5
2 8
Signal 2:
0 1
0.5 4
1 5
1.5 8
2 9

Intervall-basiert (Reihenformat)
Verwendet fir Signale mit gemeinsamer Zeitskala.

Intervallvektoren enthalten die Dauer eines einzelnen Intervalls, Daten-
vektoren enthalten die Signalwerte fur diese Intervalle. Dabei missen

Daten- und Intervallvektoren die selbe Ldnge besitzen - der Name des

Intervallvektors muss ,Intervals” lauten.
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Geben Sie im MATLAB-Bedienfenster z.B. folgenden Code ein:
Intervals = ones(size(-pi:0.01:pi));

X =sin(-pi:0.01:pi) + 1;

Y = 3 * cos(-pi:0.01:pi);

save C\Interval sBasedFormat. mat X Y Intervals;
Dieses Beispiel erzeugt die MATLAB-Datei

I nt er val sBasedFor mat . mat mit den beiden Signalvekto-
ren ,Signal1_Value" und ,Signal2_Value".

Si gnal 1_Va- 2 3 4 5 8
lue

Si gnal 2_Va- 1 4 5 8 9
| ue

Interval s 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5

Ein Signal Description Set exportieren

1.

2.

Um ein Signal Description Set zu exportieren, wahlen Sie die-
ses in der Liste der Signal Description Sets.

Klicken Sie Export

oder

1.

Rechtsklicken Sie in den Bereich und wahlen Sie Export aus
dem Kontextmend.

oder

1.
2.
3.

Driicken Sie <STRG+M>.
Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.

Wahlen Sie ein Dateiformat (ETAS Stimulus File (*.esti) oder
HIL API Stimulus File (*.sti)), wéhlen Sie ein Verzeichnis und
vergeben Sie einen Dateinamen.

. Klicken Sie Speichern.

Das Signal Description Set wird in dem gewahlten Format
gespeichert.
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Der Bereich ,Signal Description”:

In diesem Bereich sind die Signal Descriptions aufgefihrt, die Bestandteil eines
Signal Description Sets sind.

Signal Description

| Flter Ficld J[ New |
Name - Comment Duration [s]
- SignalDescription 21
W SignalDescription_1 o
W SignalDescription_2 0
Name

Name der Signal Description (siehe “Name” auf Seite 341
+ Comment

Kommentar (siehe “Comment” auf Seite 341

Duration

Gesamtdauer der Signal Description (errechnet aus der Lange der einzel-
nen Sequenzen).
Das Filter Field ermdglicht die Suche nach Signal Descriptions durch ein Filter.
Ist dieses Feld leer, werden alle vorhandenen Signal Descriptions aufgefihrt.
Jede(s) Zeichen(folge), das (die) in dieses Feld eingegeben wird, wird fir eine
inkrementelle Suche in den Namen der vorhandenen Signal Descriptions ver-
wendet. Wird z.B. ,abc" eingegeben, so werden alle Signal Descriptions aufge-
fiihrt, die mit ,abc” beginnen.
Zur Vereinfachung der Suche kénnen auch regulédre Ausdriicke mit Wildcards
verwendet werden:
Der Asterisk (,*") findet jede beliebige Zeichenfolge (auch mit 0 Zeichen).
J*_TRK" z.B. findet alle Namen, die mit ,_TRK" enden.
Das Fragezeichen (,?") findet genau ein beliebiges Zeichen.
,?TRK" z.B. findet alle Namen, die mit einen beliebigen Buchstaben
gefolgt von ,TRK" beginnen.
Diese Erkennungsmuster unterscheiden nicht zwischen GroR3- und Kleinschrei-
bung.
Mit Repetitions legen Sie fest, wie oft die Sequenz durchlaufen wird.

Signal Description

[ Fiter Fieta
Name Comment Duration [s]
m SignalDescription Your commenthers 20
Repelitiors 5=
=
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Eine Signal Description erstellen
1. Um eine Signal Description zu erstellen, klicken Sie New.

oder
1. Rechtsklicken Sie in den Bereich und wahlen Sie New aus dem
Kontextmend.
New Ins
Edit Enter
Rename F2
[ Copy Crtl = C
B
Delete Del
oder

1. Dricken Sie <EINF>.

> Die Signal Description wird erzeugt.

Eine Signal Description bearbeiten
1. Um eine Signal Description zu bearbeiten, klicken Sie Edit

oder

1. Rechtsklicken Sie in den Bereich und wéhlen Sie Edit aus dem
Kontextmena.

oder

1. Driicken Sie <EINGABE>.

> Die Ansicht wechselt in das Register ,Signal Editor” (siehe “Das
Register ,Signal Editor” auf Seite 340), in dem die Signale der
Signal Description bearbeitet werden kénnen.

Eine Signal Description umbenennen
1. Um eine Signal Description umzubenennen, wahlen Sie diese
in der Liste.
2. Rechtsklicken Sie und wéahlen Sie Rename aus dem Kontext-
mend.

oder
- Driicken Sie <F2>.
> Der Name der Signal Description kann jetzt gedndert werden.

Eine Signal Description kopieren
1. Um eine Signal Description Set zu kopieren, wahlen Sie diese in
der Liste.
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2. Rechtsklicken Sie und wéhlen Sie Copy aus dem Kontext-
menu.

oder
- Drlcken Sie <STRG-C>.
Die Signal Description wird kopiert und kann mit Paste (im
Kontextmen) oder <STRG-V> in die Liste der Signal Descripti-
ons eingefligt werden.

Eine Signal Description entfernen
1. Um eine Signal Description zu entfernen, klicken Sie Delete
oder

1. Rechtsklicken Sie in den Bereich und wahlen Sie Delete aus
dem Kontextmenu.

oder
1. Dricken Sie <ENTF>.

> Die Signal Description wird entfernt.

Die Signalansicht

Die Signalansicht vermittelt einen Uberblick tber die in diesem Register defi-
nierten Signalsegmente.

| Zoom In ‘ 0 ms

Mo e B A W6 P N/ O
" AWANAN AN IWANAWAWAWA
VAVRVAYRVAVEVAVRVAY

LV T O . TR T T A T A T

I T T T T T T T T T T
E] 2 4 a8 10 14 6 20
[h:min] 00:00 -1 12 18
Die Achsen konnen durch Ziehen mit gedriickter Maustaste verschoben wer-
den und mit gedrlickter <STRG>-Taste auch vergrofRert bzw. verkleinert werden

Angezeigt wird die jeweils in der Liste gewahlte Signal Description. Mit der
<STRG>-Taste ist auch eine Mehrfachauswahl moglich — die Signalverlaufe
werden dann mit unterschiedlichen Farben dargestellt.

Mit Zoom In/Zoom Out kann die Achsenskalierung ebenfalls verdndert werden
— Zoom To Fit passt die Darstellung an den Signalverlauf an.

Das Register ,Signal Editor”

In das Register ,Signal Editor” gelangen Sie, indem Sie in der Liste der Signal
Descriptions (im Register ,Signal Management") eine Signal Description aus-
wahlen und entweder Edit klicken oder diese doppelklicken.
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Dann wird das Register ,Signal Editor" gedffnet, in dem der Signalverlauf erstellt
und bearbeitet werden kann.

Configuration | Signal Management ~ Signal Editor

Name: [SignalDescription ‘Comment:
% Auta zoom out on signal changes | Draw preview with specific raster ms
s
a
5
[m3]
[h:minzs]
r T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
200 400 eo0  s00 00 @ eo0 =00 0 a0 so0 =00 200 a0 o0 s00
000000 000001 000002 00:00:03
Segments ‘Segment Details
New Duration: 0000 ~ s
Type Duration [s]  herations Comment lterations 0
‘Comment:
Type:
Total Duration: 0 5]

Abb. 4-7  Das Register ,Signal Editor"

Name
Hier kann fiir die Signal Description ein Name vergeben werden.
+ Comment

Hier kann ein Kommentar zur Signal Description vergeben werden.

Die Signalansicht
Die Signalansicht vermittelt einen Uberblick tiber die in diesem Register
bearbeitbaren Signalsegmente.
Angezeigt wird die jeweils in der Liste gewahlte Signal Description. Mit der
<STRG>-Taste ist auch eine Mehrfachauswahl moglich — die Signalverlaufe
werden dann mit unterschiedlichen Farben dargestellt.
Mit Zoom In/Zoom Out kann die Achsenskalierung veréndert werden — Zoom
To Fit passt die Darstellung an den Signalverlauf an. Die Achsen kdnnen auch
durch Ziehen mit gedriickter Maustaste verschoben werden und mit gedriick-
ter <STRG>-Taste auch vergroRert bzw. verkleinert werden.

Auto Zoom out on Signal Changes

Bewirkt, dass bei Anderung von Segmenten das Koordinatensystem
automatisch angepasst wird (,Zoom To Fit").

+  Draw Preview with Specific Raster
Damit kann eine bestimmte Rasterung der Zeitachse vorgeben werden.

Der Bereich ,Segments”
In diesem Bereich werden die Eigenschaften und die Reihenfolge der einzelnen
Signalsegmente dargestellt:
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Type
Hier werden die verschiedenen Segmenttypen verwaltet. Wird ein

Segment gewahlt, kann dieses im Bereich ,Segment Types" bearbeitet
werden.

+  Duration
Die Dauer des Segment (wird im Bereich ,Segment Types"” festgelegt).
Iterations

Die Anzahl der Durchlaufe des Segments (wird im Bereich ,Segment
Types" festgelegt).

+ Comment
Ein Kommentar (wird im Bereich ,Segment Types” festgelegt).

Mit New kann eine neues Segment erstellt werden, mit Delete ein zuvor ausge-
wahltes entfernt werden.
Mit den Pfeiltasten kdnnen ein oder mehrere ausgewéhlte Segmente nach
oben bzw. unten verschoben werden.
Im Feld ,Total Duration” wird die Gesamtdauer (Summe aller Segmente) des
Signals dargestellt, die mit Change geandert werden kann.

Dabei gibt es vier verschiedene Optionen:

{Z Change Total Duration ==
Total Duration: 25,000 s -

® Adjust all segments proportionally
Cut/Stretch last segment
Cut/Stretch selected segments.

Add new segment at the end

Cancel

+ Adjust all signals proportionally

Alle Segmente werden proportional gedndert.
Cut/Stretch last segment

Nur das letzte Segment des Signal wird entsprechend geandert (d.h. ver-
langert oder verkdrzt).

+  Cut/Stretch selected segments
Nur ausgewahlte Segmente werden verldngert oder verkirzt.
Add new segment at the end

Ist die gewahlte Zeitdauer langer als die aktuelle, wird am Ende ein neues
Segment hinzugeflgt.

Die Bearbeitung der Segment erfolgt im Bereich ,Segment Details".

Der Bereich ,Segment Details”
Hier kénnen die Eigenschaften eines (im Bereich ,Segments” gewahlten) Seg-
ments bearbeitet werden.

+  Duration

Hier wird die Ladnge des Segments festgelegt.
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Iteration

Hier wird die Anzahl der Durchlaufe des Segments definiert.

Comment

Hier kann ein Kommentar fiir das Signalsegment vergeben werden.
Type
Der Segmenttyp:

Constant

Signal hat einen konstanten Wert (,Value")

Data

Das Segment wird aus einer Datei eingelesen (Measurement Data
File (*.dat/*.mf4) oder MAT-File (*.mat))

Pulse

Das Segment besteht aus einem PWM-Signal, definiert tber Perio-
dendauer (,Period”), Amplitude (,Amplitude"), Tastverhéltnis (,Duty
Cycle”) und Offset (,Offset”).

Ramp

Ansteigende oder abfallende Rampe, definiert durch Startwert (,Start
Value"), Dauer (,Duration”) und Endwert (,Stop Value") oder Startwert,
Dauer und Steigung (,Slope”).

Random

Das Segment besteht aus Zufallswerten mit definierter Amplitude
(,Amplitude”) und Offset (,0ffset").

Saw

Ségezahn, definiert durch Amplitude (,Amplitude”), Periodendauer
(,Period") und Offset (,0ffset").

Sine

Sinussignal, definiert durch Amplitude (,Amplitude"), Periodendauer
(,Period"), Phasenverschiebung (,Phase”) und Offset (,Offset").

Mit dem Signalgenerator arbeiten
Den Signalgeneratoren werden bei der Konfiguration Signal Description Sets
zugewiesen, die wiederum Signal Descriptions enthalten.
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Diese Signal Descriptions werden in den Workspace Elements als Modul-
ausgénge (unter dem jeweiligen Signalgenerator angezeigt und kénnen in einer
Signal List mit anderen Eingangen verbunden werden.

E——— ; j142381) [TutoriProject 540_540.cov] -

Fie Edt Vew Epeinent hnsumeriaion FesRay Tods ?

ipoHE e - 8- G-@- G- @ P % m [
|55 Workspace Elements ] i Signal K | Editor |
Search & Fiter v

nabled Statew  Time Name Action Start Time [s] ‘Stop Behaviour ‘Signal Description Set
33:;‘:“ & 000000 ( SignalGenertor1) (> || 0000 SignlDescriptionset 3~
= [ RTPC (192.168.40.14)
@ [ Harduare

5 A dlecontrollr

= & osvonitoring

= [E)Sianaleneratod
8 SignalDescrption
B SgnalDescrption {
M) SignalDescription 2

n INFO

Damit der Signalgenerator und seine Signal Descriptions in der Element List
dargestellt wird, muss er vollstandig konfiguriert sein, d.h. der Signalgenera-
tor muss einerseits ein Signal Description Set zugeordnet sein, dem wiede-
rum Signal Descriptions zugeordnet wurden und andererseits muss eine
Task gewahlt worden sein.

ienerator ( Datalogger

Signalgenerator verbinden
1. Erstellen Sie in einem Layer (im Register ,Instrumentation”)
eine Signal List.

2. Wahlen Sie in den Workspace Elements einen Moduleingang,
den Sie mit einem Signalgenerator stimulieren wollen und zie-
hen Sie diesen in die Signal List

3. Wahlen Sie in der Spalte ,Mode" die Option ,Signal Generator".

4. Wahlen Sie in der Spalte den Signalgenerator und die Signal
Description, mit deren Signal der Moduleingang stimuliert wer-
den soll.

@ (] StarterManual
@ (] StarterMomentActive
@ () starterTorque 2
& ([ StaticTorqueCharacteristic
& (J sum
@ (] TorqueToNEngine
® (J TorqueToNEnginet
) airconditionManud
8- n_Engine

& & 0SMonitoring

= [E] SignalGenerator_t

B & signalDescription

RT-Plugins

Group?

Signal Value Mode Constant Signal Description ©
M AirConditionManua | | SIGNALGENERATOR [+ ] | r_1/SignalDescripton [ No ¢

5. Speichern Sie das Experiment.

Signalgenerator bedienen
1. Laden Sie das Experiment zum Real-Time PC herunter.

2. Starten Sie das Experiment.

3. Wechseln Sie in das Register ,Signal Generator”.
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4. Wahlen Sie den gewiinschten Signalgenerator und klicken Sie

das Symbol Start.

G i " Signal |~ Signal Editor |
s New Delete
E Enzbled  Statew  Time Name Action Start Time [s]
E
3 2 000000 SignalGenerator_1 %a 0,000
5
2

Der laufende Signalgenerator wird durch das Symbol Running
angezeigt.

In der Spalte ,Zeit" wird die seit dem letzten Start des Signalge-
nerators vergangene Zeit angezeigt.

. Mit Pause kann der Signalgenerator pausiert werden — es wird

weiterhin der letzte Wert des Signalgenerators ausgegeben.

. Mit Stop and reset signal generator wird der Signalgenerator

angehalten und auf den in der Spalte ,Stop Behaviour” gewahl-
ten Wert zurlickgesetzt.
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Das Register ,RT-Plugins”
Hier werden RT-Plugins verwaltet. Eine Beschreibung dieses Registers finden
Sie im Abschnitt “Das Register ,RT-Plugins” auf Seite 270.

Das Fenster ,Instruments”

Im Fenster ,Instruments” finden Sie eine Vielzahl von Instrumenten fir die Inter-
aktion mit dem Experiment.

W nstruments

Standard Instuments

[

7 Segment Display

@

Circular Gauge

Compact Parameter Edter

(i)

Compare Instument

%

Datalogger Corntrol Panel -

Automative |nstruments
INTECRIO Instruments
LABCAR Instruments

E&'Properties /| Instruments | VP Execution Mode |

Abb. 4-8 Das Fenster ,Instruments”

Die verfligbaren Instrumente sind in mehrere Gruppen unterteilt:

Standard Instruments

Automotive Instruments

+ LABCAR Instruments

Alle diese Instrumente konnen per Drag & Drop in einen Layer des Registers
,Instrumentation” gezogen werden — die Zuweisung von MessgroRen und
Parametern erfolgt in der Regel ebenfalls Uber die Funktion Measure/Calibrate
des Kontextmentis oder per Drag & Drop aus dem Fenster ,Workspace Ele-
ments".
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4.4.6 Signale zu Signal List hinzufiigen
Nach dem Erstellen eines Instruments des Typs ,Signal List" gibt es zwei ver-
schiedene Mdglichkeiten, Signale zu dieser Liste hinzuzufligen.

Signal mit Signalverfolgung (,Tracing”) hinzufiigen
1. Ziehen Sie das gewiinschte Signal in die Signal List.

# [ StarterMomentActive
@ (] StarterTorque_2

# [ StaticTorqueCharacteristic L Signal [ vave | Mode [Constant signal Descr
@ ] sum i

1 (] TorqueTahiEngine

@ (] TorqueToMEnginet [ l%

I 5 nirConditiontanual o

o n_Fngine

2. Im Dialogfenster ,Select the Tracing Mode" wahlen Sie ,full sig-
nal path", ,forward” oder ,backward".

@[] StarterMomertActive

@ (] StarterTorque_2

# [ StaticTorqueCharacteristic
@ ] sum

@[] TorqueToMEngine

@ ] TorgueToMEngineL

Signal

Yalue Mode Constant | Signal Descr

Select the Tracing Mode x|

B Ak Condtionanul Signal AitCondiionManual

@+ n_Engine Type: inport
Tiscing Direction: [l sgnalpath 7]
o o paih

[ropatn ]
full signal path

forvward

backward

Das gewahlte Signal wird in der Signal List mit allen Signalen
angezeigt, mit denen es (in der gewahlten Richtung) verbun-

denist.
Signal Yalue | Mode Constant | Signal Description | Comment
=] ii Ansln_0 0.000000
DFE AirConditionManual 0,000000 | MODEL - 1 ~ | Mo comment

In dieser Darstellung kann ein Eingang auch vom Modell
getrennt werden und mit einem konstanten Wert versehen
werden (Spalte ,Mode").

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 347



ETAS ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

Signal ohne Signalverfolgung hinzufiigen
1. Wenn Sie ein Signal ohne seine weiteren Verbindungen in der
Signal Liste darstellen wollen, wahlen Sie im Dialog ,Select the
Tracing Mode" die Option ,no path”.
ﬂ

Sigra Analn_10

Type: outpart

Tracing Direction: [full signal path -

o path

Group: full signal path g
forward
backnard

Das Signal wird in der gewahlten Signal List in einer Art Unter-
liste dargestellt.

signal Value | Mode |Constant|Signal Description | Comment

= [ Anain_0 0.000000
W& AirconditionManual 0.000000 {MODEL B i =] Mo comment

B Analn_to 0.000000 |

Weitere Signale zu vorhandener Signal List hinzufiigen
1. Ziehen Sie ein weiteres Signal in den Teil der Liste, die die Sig-
nale mit Verfolgung enthalt.

Es wird der Dialog ,Select the Tracing Mode" geoffnet in dem
Sie die Art der Signalverfolgung festlegen konnen.

2. Ziehen Sie ein weiteres Signal in den Teil der Liste, die die Sig-
nale ohne Verfolgung enthalt.

Das Signal wird zu diesem Teil der Liste hinzugefigt.

Signal value Mode Constant | Signal Description | Comment
i= B Anain 0 0.000000
W AirConditionManual 0.000000 | MODEL =] i ~ | Mo comment
B Anain_t 0.000000 |
[ Analn_to 0.000000
ﬁi Analn_11 0.000000
B Analn_12 0.000000
ﬁi Analn_L3 0.000000

Fir die Signale in der Liste gilt auerdem:

Werden mehrere (in den Workspace Elements per Mehrfachauswahl
gewahlte) Signale in die Liste verschoben, werden diese immer zu dem
Teil ohne Signalverfolgung hinzugefigt.

+ Signale aus einem Teil der List konnen in den jeweils anderen Teil (oder
in eine neue Liste) kopiert werden, indem die Eigenschaften im Dialog zu
,Select the Tracing Mode" entsprechend gewahlt werden.

Signale aus dem Teil der Liste ohne Signalverfolgung kdnnen per
Drag & Drop beliebig in andere Signal Lists verschoben werden - dabei
kann der ,Tracing Mode" in der Zielliste festgelegt werden.
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Der Skript-Rekorder

Fecording 00:00: 29

Bei der Durchfiihrung von Experimenten werden haufig Vorgange wie die
Bedienung von GUIs (z.B. Offnen von GUIs und Anderung von Parametern,
Laden von Parameterdateien etc.) wiederholt durchgefiihrt. LABCAR-OPERA-
TOR V5.4.13 stellt deshalb einen Rekorder zur Verfligung, mit dem solche wie-
derholten Vorgénge automatisiert werden konnen.

Diese Makros werden in Form von Visual Basic Scripts (*. vbs) gespeichert.
Jedem Projekt kdnnen beliebig viele Skripte zugeordnet werden - zudem kann
ein Skript in anderen Projekten verwendet werden.

Mit dem Skript-Rekorder von LABCAR-OPERATOR V5.4.13 konnen alle Benut-
zeraktionen aufgezeichnet werden, die von der Scripting APl von ETAS EE
untersttzt werden.

Ein Skript aufzeichnen
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer den Ordner ,Script
Recorder Files".

2. Wahlen Sie Start Recorder im Kontextmend.

Fie Edt View Esperment Instumertaton Tools
OO HR @ - B-Eg-EE-
17 JExperiment Explorer

) Datalogger Files

(] Mapping Files

(] Parameter Files

(] RT Plugin Files
[= ] Seript Recorder Files
Tutorial_511.vbs

Stark Recorder
Pause Recorder

Stop Recorder

[CA Add File...

3. Wahlen Sie - unabhéngig davon, ob dem Projekt bereits eine
Skriptdatei zugeordnet wurde oder nicht - im folgenden Dialog
eine Datei.

Record Script x|

ScriptFile
|C WLCO51 0-Projects\TutorialProject_51 1hExperimentsi Tutorial_511{Tutarial _511.vhe

¥ Add To Experiment

e Tiri conce
4

- Wahlen Sie die Option ,Add to Experiment’, wenn die Datei
zum Experiment (im Verzeichnis ,Script Recorder Files")
hinzugefiigt werden soll.

- Die Option ,Ignore Timing" sorgt daflr, dass die Zeiten, die
zwischen den einzelnen Aktionen des Anwenders liegen,
nicht mitaufgezeichnet werden.

4. Klicken Sie Start.

Die Aufzeichnung wird gestartet. Der Zustand des Script-
Rekorders und die bisherige Dauer der Aufzeichnung wird am
unteren Rand des Hauptfensters der Experimentierumgebung
dargestellt.
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5. Zum Anhalten der Aufzeichnung wahlen Sie im Kontextmeni
Stop Recorder.

Script recorder idle

+;JExperiment Explorer
() Datalogger Files
(] Mapping Files
(] Parameter Files
(] RT Plugin Files
= ] Seript Recorder Files
[ Tutorial511.vb:

Start Recorder
Pause Recorder

Stop Recorder

Play Seript...

Open File.
[ AddFie... Ins
[:# Rename File.. F2
[# Exclude From Experiment el

k& Delete {permanently) Shift-+Del

Die Aufzeichnung wird angehalten und das Skript gespeichert.

Ein Skript wiedergeben

1.

2.

Flavback 00:00;30

Wabhlen Sie im Experiment Explorer das wiederzugebende
Skript.

Waéhlen Sie im Kontextmendi ,Play Skript".

“jJExperiment Explorer
() Datalogger Files
(] Mapping Files
(] Parameter Files
(] RT Plugin Files
=1 ] Seript Recorder Files

| Tuteria_511.vbs 1
Start Recorder

Pause Recorder

Stop Recorder

Play Saript... [
CpenfFie...
3 addFil... Ins
[ Rename File... F2
[2] | Exclude From Experiment Del

j] Delete (pemanently) shift+Del

Das Skript wird wiedergegeben.

Skripte verwalten

1.
2.
3.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch

Waéhlen Sie Add File, um ein Skript zum Projekt hinzuzufligen.
Wahlen Sie Rename File, um ein Skript umzubenennen.

Wabhlen Sie Exclude From Experiment, um die Zuordnung der
Datei zu Experiment aufzuheben.

. Wahlen Sie Delete (permanently), um die Datei zu I6schen.
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4.6 Mit Parametern arbeiten

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zum Umgang mit den Parame-
tern Ihres LABCAR-OPERATOR-Projektes in der Experimentierumgebung ETAS
EE.

Im Einzelnen sind dies:
“Parameter in ETAS EE”" auf Seite 352
“Das Kontextmeni" auf Seite 353
“Einzelne Parameter wahrend des Experiments @ndern” auf Seite 354
“Komplette oder partielle Parametrierungen speichern” auf Seite 357

“Verwaltung von Parameterdateien im Experiment Explorer” auf
Seite 358

“Varianten und Parameter Combinations” auf Seite 362
“Mappingdateien” auf Seite 366
“Mappingdateien erstellen und verwalten” auf Seite 366
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Parameter in ETAS EE

Jedes Modul, das in LABCAR-IP zum Gesamtprojekt hinzugefiigt wird, bringt
einen neuen Satz Parameter mit. Diese Parameter und deren zugewiesene
Werte (die sogenannte Parametrierung) konnen aktiviert, verandert, gespei-
chert oder exportiert werden.

Parameter und Messwerte eines Projekts sind in ETAS EE im Fenster ,Work-
space Elements" versammelt — eine ausfuhrliche Beschreibung dieses Fens-

ters finden Sie im Abschnitt “Das Fenster ,Workspace Elements™ auf Seite 317.

| Workspace Elements
Search & Filter ¥

- Al Asam | Al UD Search Results

< ECU Access
= @ LABCAR
= [ RTPC (192.168.40.14)
& B CAN_IB600
@ B CanTest
i [ Hardware
= 4\ TdleController
@ [ A_1dleController
@ (] Constant
& (] Pedal2NEngine
@ (] AirConditionManual
@ (] AirConditionTorque
@ ([ AirConditonActive
@ [ const
@ (] False
@ [ NospesdNaTorque
# (] Relationalperator
@ (] Starteractive
# (] StarterManual
@ (] StarterMomentActive
# [ StarterTorque_2
@ ([ StaticTorqueCharacteristic
) i sum
@ (] TorqueToNEngine
@ (] TorqueToNEngine1
W AirConditionManual
5= n_Engine
i B 11930 est
i [ LINModule
i @ 0SMonitoring

[ in ]

| Workspace Hlements | i) Experiment Explorer
Abb. 4-9  Das Fenster ,Workspace Elements”

Die genannten Parameter befinden sich im Register ,All Asam” (die beiden
anderen Register sind im Abschnitt “Die Register des Fensters ,Workspace Ele-

ments" auf Seite 318 beschrieben).

In diesem Register sind alle Module und deren Parameter und Messwerte im
Ordner ,LABCAR" gruppiert — der Ordner ,ECU Access" enthélt die Definitionen
der ECU-Pins sowie ggf. Parameter und MessgroRen eines parallelen INCA-
Experiments (mit Calibration Connector for INCA).

Die einzelnen Module sind mit speziellen Symbolen versehen, die ihren Typ
kennzeichnen. Uber die entsprechenden Kontextmeniis kénnen damit Operati-
onen auf dem Modulordner oder dessen Inhalt ausgefiihrt werden (siehe
“Arbeiten mit den Workspace Elements” auf Seite 319).

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 352



ETAS

4.6.2

ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

Verwaltung von Parameterdateien

Die Verwaltung von Dateien, die Parameter und zugewiesene Werte enthalten,
erfolgt im Fenster ,Experiment Explorer” — das Kontextmenii enthalt die ent-
sprechenden Funktionen dafr.

i Experiment Explorer
(] DataloggerFiles
(] Mapping Files

= (] Parameter Files

|3 ParameterFile.mpa
3 Parameter [Z]  Edit File.
[ Parameter
(1 RTFluginF| 9 Add File.. Ins
(] Script Files Set Display Order
Download all active files
¥ Agtive
[£ RenameFile.. F2
18] Exclude From Experiment Del
41 Delete (permanently) Shift=Del

!glerkspacaElements ) Experiment Explorer -
Folgenden Typen von Dateien sind hier zu finden:
*mpa und *.dcm
Dateien, die Parameter und Wertzuweisungen enthalten
+ *olcd
Datei mit einer bestimmten Konfiguration von Signalpfaden und Kennli-
nien
*pac
Parameter Variant (oder Parameter Combination): Zusammenstellung
mehrerer * mpa-, *.dcm- und *.olc-Dateien
Einzelheiten dazu finden Sie im Abschnitt “Verwaltung von Parameterdateien
im Experiment Explorer” auf Seite 358.

Das Kontextmenii

Das Kontextmenii im Register ,All Asam” wurde bereits in “Arbeiten mit den
Workspace Elements” auf Seite 319 beschrieben — im Folgenden liegt der
Fokus auf das Arbeiten mit Parametern.

Measure / Calibrate...
Find in instruments...
Show All HW Ports
Add To Datalogger

Calibration / Parameters » Copy Values
Create Mapping File...
Copy Label To Clipboard ~ Ctrl+C Save..

Sort Frames By Name Set State To Medified

Set State To Unmodified

Abb. 4-10 Kontextmen fiir Parameter (bei laufendem Experiment)
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Das Kontextmend stellt eine Reihe von Funktionen bereit:
Erstellung einer Instrumentierung zum Andern einzelner Parameter
(Measure / Calibrate) (siehe “Einzelne Parameter wahrend des Experi-
ments andern” auf Seite 354)
+ Speichern eines Parametersatzes (Calibration / Parameters — Save)
(siehe: "Komplette oder partielle Parametrierungen speichern” auf
Seite 357).
Bearbeiten ganzer Parametersatze (*.mpa) (siehe “Parameterdatei bear-
beiten” auf Seite 359)
Neben der Anderung von einzelnen Parametern oder ganzen Parametersatzen
konnen Uber dieses Menu weitere Aktionen ausgeflhrt werden:
+ Kopieren und Einfiigen von einzelnen Parameterwerten (Calibration /
Parameters — Copy/Paste)
- Bearbeiten des Anderungsstatus eines Parameters/Messwertes
(Calibration / Parameters — Set State To Modified/Unmodified)
+  Erstellen von Mapping-Dateien (Create Mapping File... )
(siehe “Mappingdateien” auf Seite 366)
Kopieren von Labeln in die Zwischenablage (Copy Label To Clipboard)
+ Vollstandige Darstellung aller Hardware-Parameter (Show all HW Ports)
+ Suchen nach GUIs, in denen ein bestimmter Parameter/Messwert ver-
wendet wird (Find in instruments...)

4.6.3 Einzelne Parameter wahrend des Experiments dndern

Die Information (iber die Werte von Parametern und die Anderung derselben
erfolgt in einem Anzeigeinstrument von ETAS EE (Fenster ,Instrumentation”).
Typischerweise nimmt man dafir eine ,Edit Box" (s.u.).
Da die Zahl der Parameter/Messgrofien eines Experimentes oft sehr umfang-
reich sein kann, steht eine Suchfunktion zur Verfiigung.
Parameter suchen

1. Klappen Sie im Fenster ,Workspace Elements” die Eingabe-

zeile fur den Suchbegriff durch Anklicken des Symbols auf.

%] Workspace Elements

Search & Filter ¥
All Asam | AIUD | Search Results Y
< ECU Access =
= & LABCAR

i= [ RTPC (192.168.40.14)
@ B can_tss00
i B3 can
i [ Hardware
=1 4\ 1dleController
@ [ A_ldleController
& [ canstant
= ] Pedal2NEngine
& [ AirconditionManual
& [ AirConditionTorque

Die Eingabezeile wird angezeigt.
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2. Geben Sie eine Suchstring ein und klicken Sie Go.

GUI erstellen

1.

%] Workspace Elements

Search & Filter A
Value ~ (e =
Clear "Search Results” ongo [ Use RegBx

Filter Options ¥

Das aktive Register wechselt zu ,Search Results”, in dem die
Ergebnisse der Suche angezeigt werden.

| Workspace Elements
Search & Fitter

Value

Clear "Search Resuits” on go
Filter Options

)

Search Results

[] Lse RegEx

< ECU Access
= @ LaBcAR
= [ RTPC (192.168.40.14)
=1 s IdleController
= 7] Canstant
@ Value
1= 7] Pedal2NEngine
& ] AirConditionManual
@+ constvalue
& ] AirConditionTorque
@ Value
& {J const

@ value

EY-

% Workspace Elements i) Experiment Explorer

Durch Auswahl geeigneter Filterkriterien (,Filter Options”) kon-
nen Sie die Ergebnisliste ggf. weiter einschranken.

Rechtsklicken Sie den Parameter, den

ten wollen.
= ] StarterManual

Sie darstellen/bearbei-

@ Value

i (] StarterMoment|
i [ StarterTorque_|
@ [ StaticTorqueCh
® [ sum

@ (] TorqueToNEng|
@ [ TorqueToNEng
B AirConditionMa
W+= n_Engine

Measure / Calibrate..
Find in instruments...
Show All HW Ports
Add To Datalogger
Calibration / Parameters »
Create Mapping File...

Copy Label To Clipboard ~ Ctrl+C

“ INFO

auch mehrere Parameter auswahle
auch ganze Ordner auswahlen.

Sie kénnen unter Verwendung von <UMSCHALT> oder <STRG>

n. Zudem konnen Sie
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2. Wahlen Sie Measure/Calibrate.

Das Fenster ,Create Instruments” wird geoffnet.
Create Instruments.

‘ Element
2 |value

=
‘ Instrument Type ‘ Task ‘ Indices | Group
[EditBox =1 | | <ew Group> =l
7 Segment Display a
Compact Parameter Editor ||
Compare Instrument

Drop Down List
Image Control % 4

3. Wahlen Sie unter” Instrument Type" ,Edit Box."

> Das GUI wird erstellt und der aktuellen Wert des Parameters
dargestellt.

Group2

StarterManual/Value I
1.000

Parameter im laufenden Experiment dndern

1. Starten Sie das Experiment.

2. Klicken Sie in das GUI mit dem zu @ndernden Parameter.
Der Parameter kann jetzt editiert werden.

Grouph E
‘A_IdieCortrolier/A_ldiController_n_id..
750.000
015600 [sec) 01557
Sl Name Task
—  TorqueToNEngine/Out [ Acquistion

3. Geben Sie den neuen Wert ein.
4. Driicken Sie <EINGABE>
oder

Klicken Sie aulerhalb des GUIs.
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> Der Wert des Parameters wird in der laufenden Simulation ver-
andert.
Oscilloscopel

HNasmds iR tEk-E

.y

o

5000
200,04

700.0-

600,09 Groupd | x|

5000 'A_dieCorttroller/A_ldleCortroller_n_id
900.000

400.0-

! ) ) ) 5

10
01:58.00 [s=c] 01:59

Style  Name Task
—  TorqueToNEngine/Out I Acquisition

Anzeige und Zuriicksetzen des Anderungsstatus

Wenn der Wert eines Parameters in einem laufenden Experiment gegeniiber
dem Wert beim Herunterladen des Codes mit der initialen Parametrierung ver-
andert wurde, so wird dieser in roter Farbe hervorgehoben.

Diese Hervorhebung kann auch tber das Kontextment mit Calibration /
Parameters — Set State To Modified herbeigefiihrt und mit Calibration /
Parameters — Set State To Unmodified wieder zurlickgesetzt werden.

Komplette oder partielle Parametrierungen speichern
Zum Speichern von Parametrierungen im laufenden Experiment kann der
Anwender im Fenster ,Workspace Elements” ein oder mehrere Parameter in
einem Ordner, einen oder mehrere Ordner oder die ganze Liste auswahlen und
anschlielend als Datei speichern.
Parametersatz speichern

1. Wahlen Sie die Parameter/Ordner/Module, deren Werte/Para-

metrierung Sie in einer Datei speichern wollen.
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2. Rechtsklicken Sie und wéhlen Sie Calibration / Parameters —
Save.

Das Fenster ,Save Parameters” wird gedffnet.

Save Parameters =
= ] IdleController &l
= ] Pedal2NEngine
= 7] TorqueToNEngine
@A
@ C
SelectMl | [ Select None | [ Select Modiied | @ Show All
The select buttons will only have effect to the currently displ d elements. ) Show Modified
Label Converter: | Nane <) [] © ShowSelected
Output File: D
[7]Add To Experment
Potcto o

Alle Parameter der zuvor gewahlten Hierarchie/Ordner werden angezeigt und
sind ausgewahlt. Mit Select All, Select Modified und Select None kann die Aus-
wahl ,global” verandert werden — dartber hinaus kann die Liste der wahlbaren
Elemente mit Show All, Show Modified, Show Selected gefiltert werden.

Die Wahl der Parameterdatei erfolgt unter ,Output File” - Klicken von ... 6ffnet
ein Dateiauswahlfenster, in dem Name und Format der Datei (*mpa, *.dcm
oder *cdfx) gewahlt werden konnen. Zudem kénnen in diesem Dateiauswahl-
fenster zwei weitere Optionen aktiviert werden:

+ Add To Experiment

Die Datei wird automatisch zum Experiment hinzugefigt, d.h. sie istim
Experiment Explorer im Ordner ,Parameter Files" vorhanden und
zuganglich.

Activate File

Die Datei wird aktiv gesetzt (siehe “Parameterdatei aktiv setzen” auf
Seite 360)

4.6.5 Verwaltung von Parameterdateien im Experiment Explorer
Im Ordner ,Parameter Files" des Experiment Explorers sind alle Parameter-
dateien aufgefiihrt, die zum Experiment gehdren.

Uber das Kontextmenii kénnen Sie folgende Aktionen ausfiihren:
“Parameterdatei bearbeiten” auf Seite 359
“Parameterdatei hinzufiigen” auf Seite 359
- “Reihenfolge der Parameterdateien festlegen” auf Seite 360
+  "Parameter zum Experiment laden” auf Seite 360
+  "Parameterdatei aktiv setzen” auf Seite 360
“Parameterdatei umbenennen” auf Seite 361

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 358



ETAS ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

“Parameterdatei aus dem Experiment entfernen” auf Seite 361
- “Parameterdatei I0schen” auf Seite 361

+;) Experiment Explorer
(] DataloggerFiles
] MappingFiles
= 7] Parameter Files
[5%) ParameterFile.mpa
Ere B it Fie.
[ ra

CIrre S AddFie.. Ins
©J s Set Display Order

Download all active files

v Active

£ RenzmeFile.. F2
2] Exclude From Experiment Del
& Delete (permanently) Shift+Del

Abb. 4-11 Das Kontextmenu des Ordners ,Parameter Files"

Parameterdatei bearbeiten

Parameter, die zuvor in einer Datei gespeichert wurden (siehe “Komplette oder
partielle Parametrierungen speichern” auf Seite 357), konnen an dieser Stelle
zum Bearbeiten gedffnet werden.

1. Wahlen Sie Edit File oder doppelklicken Sie Datei.

Bei einer * mpa-Datei wird der LABCAR-PA Parameterization
Assistant gedffnet und die Parameterdatei geladen.

Parameterdatei hinzufiigen
1. Um zum Experiment weitere Parameterdateien hinzuzufigen,
wahlen Sie Add File.
2. Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.
3. Wahlen Sie die hinzuzufligende(n) Datei(en) (Mehrfachaus-

wahl mit <UMSCHALT> oder <STRG> ist mdglich) und klicken Sie
Open.

> Die Parameterdateien werden zum Ordner ,Parameter Files"
hinzugefiigt.
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Reihenfolge der Parameterdateien festlegen

Parameterdateien werden beim Laden des Simulationscodes in der Reihen-
folge auf das Experimental-Target geladen, in der sie im Ordner ,Parameter”
dargestellt sind.

1.

Waéhlen Sie Set Display Order, um diese Reihenfolge zu
andern.
Das Fenster ,Set Display Order” wird geoffnet.

7 Experiment Explorer

(] DataloggerFiles
(] Mapping Files

= ] Parameter Files

|23 ParameterFila0.mpa

[ ParameterFile1.cdfx
[ ParameterFile2.dem Set Display Order (B
& (g ParameterVariant_MK_11A
[ ParameterFilen.mpa Hierarchy File
=1 {3 ParameterVariant_MK_174 Parameter_Files'ParameterFile0 mpa
[ ParameterFileL.cdfx Parameter_Files'\ParameterFile 1.ccfc
[, ParameterFile2.dem Parameter_Files\ParameterFile2.dem
] RT Plugin Files Parameter'/ariart.
(] Script Files ParameterVariant

In diesem Fenster sind in der Spalte ,Hierarchy” die Ordner mit
Varianten (auch Parameter Combinations (*.pac) genannt —
siehe “Varianten und Parameter Combinations” auf Seite 362)
und in der Spalte ,File" die auf oberster Ebene befindlichen
Parameterdateien zu sehen.

. Verschieben Sie einen Ordner oder eine Datei in der Liste ein-
fach per Drag & Drop nach oben oder unten

. Klicken Sie OK.
Die Reihenfolge der Ordner/Dateien im Experiment Explorer
wird entsprechend gedndert.

Parameter zum Experiment laden

1.

Um alle aktiv gesetzten Parameterdateien zu einem Experi-
ment herunter zu laden, wahlen Sie Download all active files.

Parameterdatei aktiv setzen

1.

Um eine Parameterdatei zu aktivieren, wéhlen Sie im Kontext-
menU die Option Active.

Die Parametrierung in dieser Datei wird in diesem Moment
automatisch auf das Target geladen.

2. Durch erneutes Klicken kdnnen Sie diesen Zustand wieder

riickgéangig machen.
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Parameterdatei umbenennen
1. Um eine Parameterdatei umzubenennen, wahlen Sie Rename
File.
> Es wird ein Dialogfenster getffnet, in dem Sie einen neuen
Dateinamen eingeben kdnnen.

Parameterdatei aus dem Experiment entfernen
1. Um eine Parameterdatei aus dem Experiment zu entfernen,
waéhlen Sie Exclude From Experiment.

> Die Zuordnung wird aufgehoben und die Datei aus der Ansicht
des Experiment Explorers entfernt.

“ INFO

Die Datei wird nicht geloscht - lediglich ihre Zuordnung zum
Projekt wird aufgehoben.

Parameterdatei I6schen
1. Um eine Parameterdatei sowohl aus dem Experiment zu ent-
fernen als auch in hrem Dateisystem zu I6schen, wahlen Sie
Delete (permanently).

Das Kontextmenti des Ordners ,Parameter Files" erlaubt dariiber hinaus, soge-
nannte Parameter Variants erstellen, die im Folgenden beschrieben werden.
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4.6.6 Varianten und Parameter Combinations
Beim Steuergeréatetest hat man es haufig mit mehreren Varianten eines Steuer-
gerates zu tun - fUr jedes dieser Steuergeréte liegen zudem noch unterschiedli-
che Softwarestéande vor.

Fur die Testprojekt bedeutet dies, dass fur jede Kombination von Steuer-
geratevariante und Softwarevariante eine Testprojektvariante vorhanden sein
muss (siehe Abb. 4-12).

Hardware-
Varianten Schae

Software- Six S1y S2y
Varianten S1 [j [j S

Testprojekt-

o laS1 laS1x laS1ly 1bS2x 1bS2y

Abb. 4-12 Varianten von Steuergeratehardware, Steuergeratesoftware und
die dazugehdrigen Testprojekte

Dies bedeutet zum Einen eine hohe Redundanz und zum Anderen einen hohen
Aufwand, wenn es zu ,globalen’, d.h. alle Varianten betreffenden Anderungen
kommt.

Im Testprojekt kénnen sich Unterschiede zwischen den Varianten auf folgende
Projektdaten auswirken:

+ Modellparameter
Open-Loop Configuration (Sensorkennlinien etc.)
Konfiguration der I/0-Hardware (Messmodi, Auflosung, etc.)
Anschlussdaten von Steuergerat an I/0-Hardware
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Die Losung des Problems liegt in der getrennten Verwaltung von ,globalen*”
Daten und von Differenzdaten (siehe Abb. 4-13):

Hardware-
Varianten VAR

ECU V2a

Software- Six
Varianten S1
4

Abweichungen
von
Masterprojekt

1laS1

Masterprojekt { J

Abb. 4-13 Masterprojekt und Dateien fir Abweichungen (Varianten) von die-
sem

Masterprojekt
Das Masterprojekt ist ein komplettes LABCAR-OPERATOR-Projekt, das eine
Default-Parametrierung enthélt. Es ist Single-Source und frei von Redundanz.

Abweichungen

Die Differenzdatei enthalt die speziellen Projektparameter, die das Projekt fiir
eine bestimmte UuT-Variante mit einer bestimmten Softwarevariante verwend-
bar macht. Diese Dateien werden Varianten genannt.

Was beeinhaltet eine Variante?
Varianten konnen folgende Arten von Daten enthalten:
+ Modellparameter

z.B. flir verschiedene Motorkomponenten
(gespeichert in einer * mpa-, *.dcm- oder *.cdfx-Datei)

OLC-Parameter

z.B. Sensorkennlinien verschiedener Lambdasonden
(gespeichert in *.olc4-Datei)

+  Parameter der Hardwarekonfiguration

z.B. unterschiedliche Einstellungen der I/0-Hardware
(gespeichert in einer * mpa- oder *.dcm-Datei)

Anschlussdaten: Steuergerat - I/0-Hardware
(gespeichert in der Datei ,properties.ecu”)

Die ersten drei Arten konnen zusammengefasst und durch Aktivierung zum
Experiment geladen werden.
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Parameter Combinations

Das Laden von Modellparametern in ein Online-Experiment bezieht sich in der
Regel immer auf eine geordnete Sequenz von Parameterdateien, die in der Rei-
henfolge, wie sie im Ordner ,Parameter Files" dargestellt sind, auch auf das Tar-
get geladen werden.

Derartige Sequenzen konnen als sog. Parameter Combinations (*.pac) expor-
tiert werden und einem Projekt in beliebiger Zahl zugeordnet werden.
Eine neue Variante erstellen

1. Rechtsklicken Sie den Ordner ,Parameter Files" und wéhlen Sie
Add new Parameter Variants.

7 Experiment Explorer

(] DataloggerFiles

(] Mapping Files
[= T Parameter File: 1
Add File. Ins

Set Display Order

() Script File: Wg  Add New Parameter Variants... NShll‘t-‘lns
e T

Das Fenster ,New Parameter Variants" wird geoffnet.

2. Geben Sie einen Namen fir diese Variante ein und klicken Sie
OK.

Mew Parameter Variants.. (=

Please enter a name:

ParameterViariant_MK_11A

oK Cancel
by

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet, in dem Sie diejenigen
Dateien wahlen konnen, die zur neuen Variante gehoren sollen.

3. Wahlen Sie die Dateien und klicken Sie Open.
> Die Variante wird erstellt und zum Experiment hinzugefiigt.

Zur Verwaltung von Parameter Variants steht die bereits in “Verwaltung von
Parameterdateien im Experiment Explorer” auf Seite 358 beschriebene Funkti-
onalitat zur Verfligung:

Weitere Dateien zu Variante hinzufiigen (Add File)

Andern der Reihenfolge (Set Display Order)

Herunterladen aller aktivierten Dateien (Download all Active Files)
+  Aktiv setzen oder deaktivieren (Active)
+ Datei umbenennen (Rename File)
+  Datei aus Projekt entfernen (Exclude From Experiment)

Datei I6schen (Delete (permanently))
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Ausgesuchte Varianten zum Experiment laden
Neben der 0.g. Mdglichkeit, aus dem Kontextmend alle Parameter Variants des
Experiments herunterzuladen (Download all active files), gibt es auch ein GUI,

in dem Sie eine einzelne Variante wahlen und zu einem beliebigen Zeitpunkt
zum Experiment laden kdnnen.

1. Wahlen Sie im Fenster ,Instruments” (Register ,LABCAR Inst-
ruments”) das Instrument ,Parameter Variants" und ziehen Sie
es in einen Layer.

£l Instruments - q
Standard Instruments:

My Instrument Styles

Automotive Instruments
INTECRIO Instruments

am ]

ik LINFrames
" || Available Parsmeter Varianis in Project: || 4 | @‘B
: % : Parameter Varianis

2. Wahlen Sie aus der Liste eine der Varianten, die Teil des Pro-
jekts sind.

Available Parameter Variants in Project

ParameterVanant_MK_11A
ParameterVariant_MK_17A

3. Klicken Sie Download.

Available Parameter Variants in Project:

ParameterVariant_MK_T1A -

> Die gewahlte Variante wird zum Experiment geladen.

Variante als *.pac exportieren

Varianten kénnen als Dateien (*.pac) exportiert werden und wieder zu einem
Experiment hinzugefugt werden.

7. Um eine Parameter Variant zu exportieren, wahlen Sie den Ord-
ner.

2. Wahlen Sie im Kontextmeni Export to PAC File.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet, in dem Sie den Dateina-
men der *.pac-Datei wahlen konnen.

3. Geben Sie den Dateinamen ein und wéhlen Sie Speichern.

Variante wieder importieren

1. Um eine Parameter Variant zu einem Experiment hinzuzufi-
gen, wahlen Sie Add File.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet.
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2. Wahlen Sie die gewiinschte Datei (mit der Erweiterung ,pac”)
und klicken Sie Open.

> Die Variante wird zum Experiment hinzu geftgt.

Mappingdateien

In einer Mappingdatei konnen ASAM-Labels auf benutzerdefinierte Namen
abgebildet werden, was den Umgang mit diesen Labels erheblich vereinfacht.
Eine Mappingdatei wird z.B. mit ETAS LABCAR Modellen ausgeliefert, um die
grafischen Bedienoberflachen der Modelle zu unterstiitzen, kann aber auch
vom Anwender erstellt werden.

Grundsatzlich kdnnen einem Projekt beliebig viele Mappingdateien zugeordnet
und in ETAS EE im Experiment Explorer verwaltet werden. Bearbeitet werden
Mappingdateien in einem speziellen Editor, dem SUT Mapping File Editor.

Darstellung der Mappings im Register ,All UD"

Zum Beispiel kann das Label

I dl eControl | er/ Pedal 2NEngi ne/ Tor queToNENgi ne/ Qut

(das sog. Tool Label) einer MessgroRe in einem Modul vom Anwender auf das
Label

Engi neSpeed

(dem sog. Test Label) gemappt werden.

Diese anwenderdefinierten Labels werden in den Workspace Elements im
Register ,All UD" dargestellt — mit der Hierarchie, in der sie sich befinden und
der Datei, in der sie definiert wurden.

Al Asam - AllUD  Search Results

= (] UserDefined
i= (] MappingFile (K:\
& (] IdieController
i= (] Pedal2NEngine

& {J TorqueToNEngine

@ 7= IdleControllerPedalZNEngine\Torque ToNEnginelA
@ -0 IdleController|\Pedz|2NEngine\TorqueToNEnginelC
B+ IdleController\Pedal2NEngine\TorqueToNEngine\Out

Mappingdateien erstellen und verwalten
In diesem Abschnitt erfahren Sie, wie Sie Mappingdateien erstellen und diese
Dateien im Experiment Explorer Uiber das Kontextmen( verwalten.

Mappingdatei erstellen
1. Wahlen Sie im Register ,Workspace Elements" den Parameter
oder die MessgroRe, fur die Sie eine Mappingdatei erstellen
wollen.

Sie konnen auch Teile der Hierarchie (= Ordner) oder den
Hauptknoten ,LABCAR" wahlen.
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2. Wahlen Sie im Kontextmenii Create Mapping File.

i [ Starteractive

i [ starterManual

i [ StarterMomentActive

@ [ StarterTorque 2

i [] StaticTorqueCharacteristic

@ [ sum
1= 2] TorqueToNEngin

@ A

o Add To Datalogger

W= Out
@ (] TorqueTonen ¥ Show All HW Ports
B AirCondition Calibration / Parameters
M+= n_Engine

Create Mapping File...

Das Fenster ,Create Mapping File" wird getffnet.

Create Mapping File

= ] IdleController
1= ] Pedal2NEngine
& ] TorqueToNEngine
@A
@=C
oo out

Select Al | [ Select None | | Select Modfied

select buttor

the currently d

Output File: D
[T]Add To Experiment

3. Wahlen Sie hier die Parameter/Messgrofien aus, die in der
Mappingdatei vorhanden sein sollen.

4. Klicken Sie ..., um die Datei festzulegen, in der das Mapping
gespeichert werden soll.

Ein Dateiauswahlfenster wird gedffnet, in dem Sie einen
Namen fir die Datei eingeben kénnen.

5. Wenn Sie méchten, dass die Mappingdatei nach dem Spei-
chern automatisch zum Experiment zugewiesen wird (im Ord-
ner ,Mapping Files" im Register ,Experiment Explorer”),
aktivieren Sie ,Add To Experiment".

6. Klicken Sie Save, um den Dateinamen zu speichern.

7. Klicken Sie im Fenster ,Create Mapping File" Save, um die
Mappingdatei zu speichern.
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8. Wechseln Sie in das Register ,Experiment Explorer” und dop-
pelklicken Sie den Ordner ,Mapping Files"

Die erstellte Mappingdatei wurde zu Ihrem Experiment hinzu-
gefligt und aktiv gesetzt (erkennbar an dem griinen Hakchen
am Ordnersymbol).

+/J Experiment Explorer
(] DataloggerFiles
[ T Mapping Files
[ MappingFile.bt
=5 MappingFile1.smf
i# 7] Parameter Files
(] RT Plugin Files
(] script Files

e _ =i _

Im Ordner ,Mapping Files" des Experiment Explorers sind alle Mappingdateien
aufgefiihrt, die zum Experiment gehdren. Uber das Kontextmenii dieses Ord-
ners kdnnen Sie Aktionen zum Bearbeiten und Verwalten ausfihren, die im Fol-
genden beschrieben werden.

+ [ Experiment Explorer
] DataloggerFiles
= (7] Mapping Files
[5 MappingFile.o¢ 1
5 MappingFiletant | £1  EditFile
% (7] Parameter Files
(] RT Plugin Files

Reload Mapping

(] Seript Files E AddFile.. s
v Active
£ RenzmeFile.. F2
] Exclude From Experiment Del
& Delete (permanently) Shift+Del

Abb. 4-14 Das Kontextmeni des Ordners ,Mapping Files”
Uber das Kontextmenii dieses Ordners kénnen Sie Aktionen zum Bearbeiten
und Verwalten ausfihren, die im Folgenden beschrieben werden.
“Mappingdatei bearbeiten” auf Seite 368
+ “Mapping erneut laden” auf Seite 369
+ “Mappingdatei zum Projekt hinzufligen” auf Seite 368
+ "Mappingdatei aktiv setzen” auf Seite 369
“Mappingdatei umbenennen” auf Seite 369
“Mappingdatei aus Projekt entfernen” auf Seite 369
“Mappingdatei dauerhaft I6schen” auf Seite 370

Mappingdatei bearbeiten
1. Doppelklicken Sie die zu bearbeitende Datei im Experiment
Explorer.

oder
1. Rechtsklicken Sie die Datei und wahlen Sie Edit File.
> Der SUT Mapping File Editor wird gedffnet.

Mappingdatei zum Projekt hinzufiigen
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer ,Mapping Files".
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2. Wahlen Sie Add File.
Ein Dateiauswahlfenster wird geffnet.

3. Wahlen Sie die gewlinschte Mappingdatei (*.txt, *.smf) und kli-
cken Sie OK.

> Die Mappingdatei wird zum Projekt hinzugefigt.

Mapping erneut laden
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer die zu ladende Datei.

2. Wahlen Sie Reload Mapping.

> Die gewahlte Mappingdatei wird erneut in das Experiment
geladen.

Mappingdatei aktiv setzen
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer die zu aktivierende
Datei.
2. Wahlen Sie Active.
> Die gewéhlte Mappingdatei wird aktiv gesetzt (erkennbar an
I:; dem Hakchen).

Mappingdatei umbenennen
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer die zu umzubenen-
nende Datei.

2. Wahlen Sie Rename File.
Der ,Rename File" Dialog wird gedffnet.

Rename File. =
Please enter a name

3. Geben Sie den neuen Namen ein und klicken Sie OK.

Mappingdatei aus Projekt entfernen
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer die zu entfernende
Datei.

2. Wahlen Sie Exclude From Experiment.
Die Mappingdatei wird aus dem Projekt entfernt.

“ INFO

Die Datei wird nicht geloscht - lediglich ihre Zuordnung zum
Projekt wird aufgehoben.
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Mappingdatei dauerhaft I6schen
1. Rechtsklicken Sie im Experiment Explorer die zu I6schende
Datei.

2. Wahlen Sie Delete (permanently).
> Die Mappingdatei wird geldscht.
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47 Parameterdateien bearbeiten mit LABCAR-PA

LABCAR-PA (Parameterization Assistant) dient zur Ubersichtlichen Darstellung
und Bearbeitung von Parameterdateien.
LABCAR-PA bietet folgende Vorteile:
Strukturierten Uberblick tiber alle Modellparameter und deren Attribute
- Darstellung nach Modellhierarchie oder funktionalen Einheiten
- Filter- und Sortiermdglichkeiten
+  Unterstiitzung des Parametrisierprozesses durch einfachen Zugriff auf
Parameter:
- Online- und Offline-Betrieb
- Visualisierung des Parametrierstatus durch Attribute
- Visualisierung von Anderungen
- Vergleich mit einer Referenzparametrierung moglich
Single-Source-Verwaltung von Modellparametrierungen in XML-Dateien
+Import und Export von Parametern aus und in DCM- und M-Dateien

+ Einfacher Update des Modells

4.7.1 Parameterdateien verwalten
Im Experiment Explorer von ETAS EE befindet sich der Ordner ,Parameter
Files", in dem Sie die Parameterdateien des Experiments verwalten kénnen.
Parameterdatei zum Experiment hinzufiigen
1. Wahlen Sie im Experiment Explorer den Ordner ,Parameter
Files” und rechtsklicken Sie.

2. Im Kontextmenl wahlen Sie Add File.

@ Experiment Environment ¥3.2.0

Fie Edt View Ewpeiment Instumentaion  Tools ?
IAUHR|o-- P 9-®- R P G-G
# Experiment Explorer . —
[ Datalogger Files / Ewxpt
% (7] Mapping Files 9
IJ Parameter Files - 11l §
' Signal Generator Fles || AddFile., [ e

Set Display Order
Download al active files

[ Add New Parameter Variants...  Shift+Ins

3. Wahlen Sie im Dateiauswahlfenster die hinzuzufligenden
Datei.

> Die Datei wird hinzugefigt.

Fie Edit ‘iew Experiment  Instumentation
IDEHE|p - P B-8-§
# Experiment Explorer ~ 4

(7] Dataloager Files
% [ Mapping Files
= (C] Parameter Files
| [3 c309_Parameters.mpa

1] Signal Generator Files
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Parameterdatei editieren

1. Um eine Parameterdatei zu bearbeiten. doppelklicken Sie

diese
oder
1. Wahlen Sie im Kontextmenu Edit File.

8 Experiment Environment ¥3.2.0

Fie Edit View Experiment Irstumentation  Tools 7
E‘JEH%"@' o v:,,“e.@v“ - P
# Experiment Explorer - 2 < | ——

(] Datalogger Files p
Dscilloscope
[THENE!

i [ Mapping Files
Iy

= ] Parameter Files
|8 C309_Parameters.mpa =
= Eddit File
A addFile.. a Ins
Sek Display Order

btru

(] Signal Generator Files

Download all active Fles
Active

& mrename File... Fz
|l Exclude From Experiment Del
k] Delete (permanently)  Shift+Del

LABCAR-PA wird gedffnet und die gewahlte Datei wird gela-

den.
1ol
Fle Edi vew Import/Export Onlne About
EIEERAETE I
[Modet Hierarchy View x| Parameter
g e B e Ui Value Rl Vakie Min ‘ ﬂ
(3 Components uf
3 Drivetrain alpha_torsen_C 1 0638 00
alpha_torsen F 1 0639 (1}
T_Di tansfer
il alpha_torsen |
& 1D TorqueTransfe (i ez () ! 0838 00
<L T _Differenti eps adls o0 00
T i
{0 T_Gearbox C ] 05 00
£ T_Inertia —
(0 T_MechanicalCutch i 1 05 0o
g 1o kR 1 0s 00
X T ElasticDiveShatt my_torsen_C 1 02 00
& T_OmegaToNandPhi e 1 02 00
& T_TransmissionType
2 Engine my_torsen A 1 02 0o
{1 Combustion System FRearwheelsPowered
423 Exhaust System select_Center o3 o 0
=4 &“Z“S‘EE”” . select Front o o [
A select Rear (il 0 0
X B_Catalstank ul
& M_ExhausitiverBanki WF
& M_ExhaustPipeBank1 )
" L
DS{- vy | [viseo 1 a0 oo
. > ‘ >

Im Folgenden finden Sie eine Beschreibung der Bedienoberflache von LABCAR-

PA und eine Anleitung zum Arbeiten mit LABCAR-PA.

472 Die Parameterliste

In diesem Abschnitt werden die Funktionen der Parameterliste beschrieben. Im

Einzelnen finden Sie Informationen tber:
- “Umfang der Parameterliste” auf Seite 373
- “Die Eintrage in der Parameterliste” auf Seite 373

+ “Welche Eintrage der Liste konnen editiert werden?” auf Seite 374

+  "Das Kontextmenu der Parameterliste” auf Seite 375
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“Anzeigeoptionen fir die Parameterliste” auf Seite 375

Wie Parameter editiert werden, ist in Abschnitt “Parameter editieren” auf
Seite 386 beschrieben.

Umfang der Parameterliste

Die Zahl der in der Parameterliste angezeigten Attribute (= Spalten) kann modi-
fiziert werden (siehe "Die Eintrége in der Parameterliste” auf Seite 373). Die Ein-
stellung erfolgt im MenU View (siehe Abschnitt “Menu ,View" auf Seite 378).

Folgende Einstellungen sind maglich:

Basic Attributes

Hier werden aulRer dem Parameternamen nur die Spalten ,Unit", Value”
und ,Comment” angezeigt.

All Attributes
Dabei werden alle in Abschnitt aufgefihrten Eintrage dargestellt.
Custom Attributes

Hier werden alle Giber den Mentipunkt View — Customize Attribute View
ausgewahlten Eintrage dargestellt (siehe auch “Ment ,View" auf
Seite 378).

Die Eintrdge in der Parameterliste
Im Folgenden wird die Bedeutung der einzelnen Spalten der Parameterliste
beschrieben.

Parameter

Dies ist der Name des Parameters, wie er im Modell verwendet wird.
Unit

Die physikalische Einheit des Parameters, z.B. km/h oder Pa/s.
Value

Der Wert des skalaren Parameters oder der erste Wert eines nicht-skala-
ren.

Ref. Value

Der Wert des Parameters in der Referenzdatei.
Min

Der empfohlene Minimalwert des Parameters.
Max

Der empfohlene Maximalwert des Parameters
Dimension

Die Dimension des Parameters

— Skalar (= Festwert)

- Array (= Festwerteblock)

— 1D-Table (= Kennline = Curve)

- 2D-Table (= Kennfeld = Map)

Scope

Der Gliltigkeitsbereich des Parameters:

- lokal (local)
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— exportiert (exported)

- importiert (imported)
Wenn ein Parameter importiert ist, wird in dieser Spalte der Name des
Blockes angezeigt, aus dem exportiert wurde.

Proc. State

Beschreibt den Status des Parameters im Parametrierungsprozess.

— Grobparametrisierung (coarse)

- Feinparametrisierung (fine)

- Schalter (switch)

Type

Der Variablentyp:

- Ganzzahl (sdisc)

— FlieBkommazahl (cont)

- Boolesch (log)

ModelOption

Funktionaler Kontext des Parameters (Allgemein, VVLT, GD, etc.)

UserGroup

Der Wert initial” bedeutet, dass dieser Parameter zu denen gehort, deren
Wert fir einen ersten Lauf eines LABCAR-Projektes eingestellt sein
muss. Diese Parameter werden mit View — Initial Project Parameters
angezeigt.

Alle anderen Werte sind bei dieser Version ohne Bedeutung.

Mod. Status

Anderungsstatus des Parameters:

- unchanged

- changed

- accepted

Aus dem Anderungsstatus eines Parameters resultierende farbliche
Hervorhebungen sind im Abschnitt “Anzeigeoptionen fir die Parameter-
liste” auf Seite 375 beschrieben.

Comment

Enthalt einen kurzen Kommentar zum Parameter.

Welche Eintrage der Liste konnen editiert werden?
Die Werte folgender Spalten kdnnen vom Anwender bearbeitet werden:

Value

Min

Max

Proc. State
Mod. Status
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Das Kontextmenii der Parameterliste

Ein rechter Mausklick auf eine Zeile der Tabelle 6ffnet ein Kontextmend, mit
dem Werte gedndert werden konnen, der Anderungszustand (changed, accep-
ted) gesetzt werden kann und die Anderungsgeschichte eingesehen werden

kann.
Edit

Copy
Paste

Mark as "accepted”
Mark as "changed”

iew History

StrgC
StrgHy

Edit
Editiert den Parameter in der aktuellen Spalte.

“ INFO

Der Wert des Parameters (Spalte ,Value”) wird einfacher dadurch
gedndert, indem man ihn mit der linken Maustaste anklickt.

Copy, Paste

Kopieren und Einfiigen eines Wertes (auch ganzer Bereiche)

Mark as accepted

Damit wird der Wert eines Parameters als akzeptiert gekennzeichnet.
Mark as changed

Damit wird ein Parameter als gedndert gekennzeichnet.

View History

Offnet das Dialogfenster ,Parameter History", in dem die History des
Parameters eingesehen und editiert werden kann (Naheres siehe “Para-
meter History einsehen und editieren” auf Seite 391).

“ INFO

Sollte es zu einer Fehlermeldung kommen, ist der Pfad zu den Dokumentati-
onsdateien falsch eingestellt (siehe “Pfade fiir Arbeits-, Modell- und Doku-
mentationsverzeichnis” auf Seite 383) oder die Datei ist nicht vorhanden.

Anzeigeoptionen fiir die Parameterliste
Um bestimmte Eigenschaften von Parametern anzuzeigen, gibt es fir folgende
Falle besondere Hervorhebungen bei der Darstellung in der Parameterliste:

Der Parameter wurde gedndert

Anderung des Parameters akzeptiert
Parameter ist importiert

Parameter ist importiert und wurde gedndert
Parameter ist importiert und wurde akzeptiert

Geanderter Parameter mit geladener Referenzdatei
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Der Parameter wurde gedndert
Wenn ein Parameter gedndert worden ist, werden folgende Listeneintrage in rot
dargestellt:
Parametername

+  Parameterwert

- Modification Status
AuBerdem wird der ,Modification Status” von ,unchanged" auf ,changed”
gesetzt.

Agaressiveness 01 039 1 changed | O: shuggish difver, 1: aggressive d

Anderung des Parameters akzeptiert

Wenn Anderung des Parameters sich in einem bestimmte Stadium der Para-
metrierung als sinnvoll erweist, kann der ,Modification Status” auf ,accepted"
gesetzt werden (siehe Abschnitt “Das Kontextmeni der Parameterliste” auf

Seite 375).

Ein vorher roter Listeneintrag wird dann griin dargestellt.

Agqressiveness o1 099 1 sccepted O sluagish driver, 1: aggressive d
Dasselbe gilt Ubrigens auch fiir Parameter mit ,Modification Status" ,unchan-
ged".

Parameter ist importiert

Ein Parameter kann nicht in einem Block gedndert werden, wenn er importiert
ist. Ein solcher importierter Parameter wird in der Parameterliste grau darge-
stellt.

ClutchDirect

Einimportierter Parameter kann nur in dem Block geéndert werden, aus dem er
exportiert wurde. Wie dieser Block ermittelt wird, ist in Abschnitt “Parameter
Scope Binding ermitteln” auf Seite 402 beschrieben.

Parameter ist importiert und wurde gedndert

Wenn ein importierter Parameter in dem Block gedndert wurde, aus dem er
exportiert ist, so wird der Parametername rot dargestellt, die beide anderen Ein-
trage (Parameterwert und Modification Status) orange.

Battenl:OnManual

Parameter ist importiert und wurde akzeptiert

Wenn ein importierter, gednderter Parameter in dem Block akzeptiert wurde,
aus dem er exportiert ist, so wird der Parametername griin dargestellt, die
beide anderen Eintrage (Parameterwert und Modification Status) hellgrin.

Batteryl sOnhanual
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Gednderter Parameter mit geladener Referenzdatei

Wenn ein Parameter gedndert worden ist und es ist eine Referenzdatei geoff-
net, so wird rechts vom Wert des Parameters durch eine roten Pfeil nach oben
bzw. nach unten die Erhdhung bzw. Verringerung des Wertes gegentiber dem
Wert in der Refenzdatei angezeigt.

F_StandingLimit N o0 ] 3000 changed  mavimium adhesion Foice
k_FRaling 1 20 T oms changed  Roling resistance coefficient
Handelt es sich bei dem geédnderten Parameter um eine Tabelle, kdnnen darin

sowohl Werte nach oben oder nach unten verdndert worden sein. In diesem Fall
wird dies durch einen Doppelpfeil angezeigt.

“ INFO

Die Anzeige des Pfeiles hangt davon ab, ob sich der neue Wert um einen
bestimmten, vom Benutzer vorgegebenen Prozentsatz vom urspriinglichen
Wert unterscheidet (siehe “Einstellungen fiir Referenzdateien” auf Seite 383).

“ INFO

Bei Parametern des Typs ,Enumeration’ werden Anderungen nicht angezeigt.

Beschreibung der Meniis
In diesem Abschnitt finden Sie eine allgemeine Beschreibung der Funktion der
vorhandenen Menieintrage.

Meni ,File”
+ File > New
Legt eine neue (leere) Projektparameterdatei (*. mpa) an.

ﬂ

Mew MP

Please speciy a model name and a wersion number W4

ehicle Dynamics Madel = |1_j lﬂ_j

oK

Die Auswahl eines Modells oder einer Modellkomponente und der Ver-
sion dient der Zuordnung der Parameterdaten in der erstellten Datei zu
einem Modell oder einer Modellkomponente.

Bei kompletten Modellen wird auch die gesamte Hierarchie miterstellt -
der Modellname erscheint dann als oberstes Element in der Strukturan-
sicht.

File — Open

Offnet ein Dateiauswahlfenster, mit dem eine Projektparameterdatei
(*mpa) geladen werden kann.

Die Festlegung eines Arbeitsverzeichnisses erfolgt tber das Men(
Edit — Options (siehe "Meni ,Edit” auf Seite 378).

File — Close
Schlielt die gedffnete Projektparameterdatei.
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File — Save
Speichert die momentan gedffnete Projektparameterdatei.
+  File > Save As

Speichert die aktuelle Projektparameterdatei unter einem anzugebenden
Namen.

File — Open Reference

Hiermit kann eine Referenzdatei (siehe Abschnitt “Referenzdateien” auf
Seite 391) geladen werden.

+ File — Set To Reference File

Hiermit kann die Parametrierung der aktuellen Datei als Referenzdatei
gespeichert werden. Der voreingestellte Dateiname ist
<Dat ei nanme>Ref er ence_0. npa.

File — Close Reference

Schlielt die aktuell gedffnete Referenzdatei.
+ File — Exit

Beendet das Programm.

Mendi ,Edit”
- Edit — Edit Parameter

Zum Editieren des gewahlten Parameters (siehe "Parameter editieren”
auf Seite 386).

+ Edit — Filter Settings
Offnet ein Dialogfenster, in dem Anzeigefilter und Sortierkriterien einge-

geben werden kénnen (siehe auch “Die Filter- und Sortierfunktion” auf
Seite 397).

Edit — Search Model Parameters

Offnet ein Dialogfenster, in dem nach Modellparametern gesucht wer-
den kann (siehe “Die Suchfunktion fiir Modellparameter” auf Seite 399).

+ Edit — Options

Offnet ein Dialogfenster, in dem Optionen festgelegt werden (siehe “Opti-
onen einstellen” auf Seite 381).

Meni ,View"
-+ View — Initial Project Parameters

Wird diese Option gewahlt, so werden nur diejenigen Parameter ange-

zeigt, die flr einen ersten Lauf eines LABCAR-Projektes notwendig sind.
+  View — Parameter Scope Binding

Offnet eine Liste mit Parametern, die aus Blocken exportiert und von

anderen importiert sind. Zusétzlich werden die Namen der Blocke ange-

geben, aus denen sie bzw. in die sie exportiert bzw. importiert werden

(siehe “Parameter Scope Binding ermitteln” auf Seite 402).

View — Basic Attributes

Wenn diese Option gewahlt ist, werden in der Parameterliste nur die
Attribute ,Unit", ,Value” und ,Comment" angezeigt (siehe auch “Umfang
der Parameterliste” auf Seite 373).
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View — All Attributes

Bei dieser Option werden in der Parameterliste alle Attribute angezeigt
(siehe auch “Umfang der Parameterliste” auf Seite 373).

View — Custom Attributes

Bei dieser Option werden in der Parameterliste alle Attribute angezeigt,

die bei View — Customize Attribute View ausgewahlt wurden (siehe
auch “Umfang der Parameterliste” auf Seite 373).

View — Customize Attribute View
Hier kdnnen die Attribute ausgewahlt werden, die mit der Option View —

Custom Attributes angezeigt werden (siehe auch “Umfang der Parame-
terliste” auf Seite 373).

Die Bedeutung der Attribute ist in Abschnitt ‘Die Eintrdge in der Parame-
terliste” auf Seite 373 beschrieben.
x|

Select the attributes for presentation from the list below:

“Walue', "Unit* and "Comment™ are set by default

Available Attributes | Description

O Ret. Value Walue of the same parameter in the reference mpafile
O Hin suggested minimum value

O Hax suggested makimum value

O Dimersion Scalar, Aray, 1D-Table or 20-Table

O Scope loceal, ewported (glabal] or source far imported parameters
O Proc. State mods| sigrificance (coarse. fine or switch]

O Tvpe integer, double, boolean

O ModelDption Functional contest of parameter

O Usertioup which user should modify the parameter

O Hod. Status changed, unchanged, accepted

[ ClassName Defining saurce cade name

G Cancel

i ,Import/Export”
Import/Export — Import/Export Parameter Data
Offnet das Dialogfenster zum Import von Parametern aus oder zum

Export in Parameterdateien (siehe “Parameter aus Dateiimportieren” auf
Seite 394 und “Parameter in Datei exportieren” auf Seite 392).

i ,Online”
Online — Go Online
Bei laufender Simulation wird geprift, ob die Parameter der getffneten
mpa-Datei auch im Modell vorhanden sind (Kriterium: Gleichheit der

ASAM-Label). Naheres zu diesem Thema siehe “Online-Parametrierung”
auf Seite 403.

Online — Synchronize ASAM Labels

Parameter in LabCar Developer-Modellen haben andere Namen als sol-
che in Simulink-Modellen. Diese Funktion synchronisiert Parameter in
mpa-Dateien mit aus Simulink-Modellen importierten Parametern und
passt ggf. deren ASAM-Labels an.

Online — Read Parameter

- Read Parameter from Target

Liest den Wert eines in der Parameterliste ausgewahlten Parameters
aus dem laufenden Modell.
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- Read all Parameters from Target
Liest alle Werte der Parameter und der gewéhlten Hierarchie aus dem
laufenden Modell.

Online — Write Parameter

— Write Parameter to Target

Schreibt den Wert eines in der Parameterliste ausgewahlten Parame-
ters in das laufenden Modell. Diese Funktion wird allerdings schon
beim Andern des Wertes in der Parameterliste durchgefiihrt.

- Write all Parameters to Target
Schreibt alle Werte der Parameter und der gewahlten Hierarchie in
das laufenden Modell.

Online — Go Offline

Beendet die Online-Parametrierung.

Die Symbolleiste
Die folgenden der oben beschriebenen MenUfunktionen sind auch tber eine
Symbolleiste verfligbar:

Create new MPA file

Legt eine neue (leere) Projektparameterdatei (*.mpa) an. Gleichbedeu-
tend mit File — New.

Open MPA file

Offnet ein Dateiauswahlfenster, mit dem eine Projektparameterdatei
(*mpa) geladen werden kann. Gleichbedeutend mit File — Open.

Save MPA file

Speichert die momentan gedffnete Projektparameterdatei.
Gleichbedeutend mit File — Save.

Filter settings

Offnet ein Dialogfenster, in dem Anzeigefilter und Sortierkriterien einge-
geben werden konnen. Gleichbedeutend mit Edit — Filter Settings.

Search parameters

Offnet ein Dialogfenster, in dem nach Modellparametern gesucht wer-
den kann. Gleichbedeutend mit Edit — Search Model Parameters.

Import/Export parameters

Offnet das Dialogfenster zum Import von Parametern aus oder zum
Export in Parameterdateien. Gleichbedeutend mit Import/Export —
Import/Export Parameter Data.

Online parameterization

Bei laufender Simulation werden damit die aktuellen Parameter ins
Modell geladen (Online-Parametrierung). Gleichbedeutend mit Online —
Go Online.

Offline parameterization

Beendet die Online-Parametrierung. Gleichbedeutend mit Online — Go
Offline.
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View parameter scope binding

Offnet eine Liste mit Parametern, die exportiert und importiert werden.
Zusatzlich werden die Namen der Bldcke angegeben, aus denen sie
exportiert bzw. in die sie importiert werden. Gleichbedeutend mit
View — Parameter Scope Binding.

Arbeiten mit LABCAR-PA

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen tiber das Arbeiten mit LABCAR-

Im Einzelnen sind dies:

“Optionen einstellen” auf Seite 381

In diesem Abschnitt wird die Einstellung verschiedener Optionen
beschrieben.

“Parameter editieren” auf Seite 386

In diesem Abschnitt erhalten Sie Informationen Uber das Editieren von
Parametern.

“Referenzdateien” auf Seite 391
Dieser Abschnitt gibt Ihnen Informationen tber Referenzdateien.
“Parameter in Datei exportieren” auf Seite 392

In diesem Abschnitt wird der Export von Modellparametern in M- oder
DCM-Dateien beschrieben.

“Parameter aus Datei importieren” auf Seite 394

In diesem Abschnitt wird der Import von Modellparametern aus M- oder
DCM-Dateien beschrieben.

“Die Filter- und Sortierfunktion” auf Seite 397

Dieser Abschnitt beschreibt die Filter- und Sortierfunktion fir die Para-
meterliste.

“Die Suchfunktion fir Modellparameter” auf Seite 399
Dieser Abschnitt beschreibt die Suchfunktion fiir Modellparameter
“Parameter Scope Binding ermitteln” auf Seite 402

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie Parameter identifizieren,
die von Blocken des Modells im- oder exportiert werden.

“Online-Parametrierung” auf Seite 403

In diesem Abschnitt wird die Parametrierung von laufenden Modellen
beschreiben.

Optionen einstellen
In diesem Abschnitt wird die Einstellung folgender Optionen beschrieben:

“Allgemeine Optionen” auf Seite 382
“Einstellungen fir Referenzdateien” auf Seite 383

“Pfade fir Arbeits-, Modell- und Dokumentationsverzeichnis” auf
Seite 383

“Optionen fir Parameterimport und -export” auf Seite 384
“History-Optionen” auf Seite 385
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Allgemeine Optionen

Im Bereich ,Allgemeine Optionen” konnen folgende Einstellungen vorgenom-
men werden:

Sprache der Modellblock-Dokumentation festlegen
+ Verhalten des Fensters fiir Status Messages festlegen
+ Verknlpfung des Dateityps *. npa dndern
Um eine oder mehrere dieser Optionen zu andern, gehen Sie wie folgt vor:
1. Wabhlen Sie Edit — Options.
Das Fenster ,LABCAR-PA Options” wird gedffnet.

2. Wahlen Sie das Register ,General”.
x|

File Folders | Inmport / Expent | Parameter Historiss | Reference MPA  Beneral |

~ hlodel D Languas Status a
1 Englsh [~ Close Status Message Window, i no error
£ Deutsch oceured duing task processing
~File Type iation
Currently " mpa fles are associated to the following executable: Associate
*mpa ta
LCMPAss

fii. " Cancel

Sprache der Modelldokumentation festlegen

1. Wahlen Sie unter ,Model Documentation Language” entweder
L,English" oder ,Deutsch” aus.

Verhalten von Fenstern fiir Status Messages
1. Wenn Sie wollen, dass das ,Status Message Window" nach der
fehlerfreien Abarbeitung einer Task automatisch geschlossen
wird, aktiveren Sie die Option ,Close Status Message Window,
if no error occured during task processing".

Verkniipfung des Dateityps *.mpa &@ndern

Ublicherweise ist unter Microsoft Windows Betriebssystemen der Dateityp

* . npa mit Multimedia-Dateien assoziert, d.h. beim Doppelklick auf eine Datei
mit dieser Extension wird ein Mutimedia-Player gestartet.

1. Wenn Sie mochten, dass Dateien mit der Erweiterung ,mpa”“
mit LABCAR-PA verkniipft werden, klicken Sie unter ,File Type
Association” die Schaltflache Associate *.mpa to LCMPAss.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 382



ETAS ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

Einstellungen fiir Referenzdateien
Wenn eine Referenzdatei gedffnet ist und ein Parameter der geladenen Para-
meterdatei um einen bestimmten Betrag von dem Betrag des Parameters in
der Referenzdatei abweicht, wird der Eintrag in der Parameterliste mit einem
Pfeil (nach oben oder nach unten) versehen.
Die Abweichung (in %), ab der es zu dieser Anzeige kommt, kann eingestellt
werden.
Schwelle fiir Anzeige einer Abweichung einstellen

1. Wabhlen Sie Edit — Options.

Das Fenster ,LABCAR-PA Options” wird gedffnet.
2. Wahlen Sie das Register ,Reference MPA".
x|

File Folders| Import ¢ Export | Parameter Historiss | Fiefersnce MPA | General|

o

Reelative Threshold for indicating a deviation between
patameter valie and reference value

o

Ok Cancel

3. Um die Schwelle einzustellen, klicken Sie auf die Pfeile oder
geben Sie den gewiinschten Prozentsatz in das Feld ein.

Pfade fir Arbeits-, Modell- und Dokumentationsverzeichnis
Zum Arbeiten mit dem LABCAR-PA miissen die Pfade fir folgende Verzeich-
nisse richtig eingestellt sein:

Arbeitsverzeichnis (,Working Directory”)

Hier befinden sich alle Dateien mit den Parametrisierdaten (*.mpa,
*dem, *.m)

+ Modellverzeichnis (,Model Directory”)
Dieser Pfad wird in der aktuellen Version nicht verwendet.
Verzeichnis fiir Modelldokumentation (,Model Documentation Direc-
tory”)
Pfad zur Block- und Modelldokumentation (*.pdf)
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Arbeitsverzeichnis dndern
Um das Arbeitsverzeichnis zu @ndern gehen Sie wie folgt vor:

1. Wabhlen Sie Edit — Options.
Das Fenster ,LABCAR-PA Options” wird gedffnet.

fers | Import  Export | Paameter Histories | Reference MPA | General|

Select project specifc default folders:

Folder Type Path
“warking Directory Z:\projects\products Models \LCM_PAS5W1.0\D
Modsl Directory Z:\projectshproducts Models\LCM_PAS5 1.0\

boee_|

Ok Cancel

2. Wahlen Sie das Register ,File Folders".

3. Wahlen Sie mit einem Mausklick den Eintrag ,Working Direc-

tory".
4. Klicken Sie die Schaltflache Browse.

Das Fenster ,Select Folder" wird gedffnet.
5. Wahlen Sie ein Laufwerk und ein Verzeichnis aus.
6. Klicken Sie OK.

Die Anderung des Modell- und Dokumentationsverzeichnisses erfolgt auf die

selbe Art und Weise.

Optionen fiir Parameterimport und -export

Fur den Import oder Export von Parametern aus oder in Dateien lassen sich

folgende Optionen festlegen:

+ Ob bei Import und Export aus und in Matlab Simulink M-Dateien ETAS-

Attribute mitgenommen werden
+ Die Methode zur Erzeugung von ASAM-Labeln
Import-/Exportoptionen dndern
Um diese Optionen zu dndern, gehen Sie wie folgt vor:
1. Wahlen Sie Edit — Options.
Das Fenster ,LABCAR-PA Options" wird getffnet.
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2. Wahlen Sie das Register ,Import/Export".
x|

File Foldews | Impart / Expat | Parameter Histviss | Fisforonce Ps | Genral|

Mt aby/Simulink i
’V [¥ Include Parameter Attributes in Import / Export

LabCar Developer DCM
Select the method for ASAM-Label generation:

' Leave as defined for sach parameter (defaul)

" Standard LabCar Developer (Parameter Block Yehickehodel]

" Imported Simulink models | Flat Marmes [<W/SHame_P-yebiclehod):| =l

Ok Cancel

Im Feld ,Matlab/Simulink M-Files” kdnnen Sie die Option ,Include Parameter
Attributes in Import/Export” aktivieren. In diesem Fall werden die Parameter-
attribute mit in die M-Datei geschrieben oder aus dieser gelesen.

Im Feld ,LabCar Developer DCM-Files” kann die Methode flr die Erzeugung von
ASAM-Labeln bestimmt werden. Folgende Mdglichkeiten stehen zur Auswahl:
Leave as defined for each parameter (default)

Das ASAM-Label, wie es in der mpa-Datei verwendet wird (Attribut
,ModelPath").

- Standard LabCar Developer (Parameter.Block.VehicleModel)
LabCar Developer Syntax: Parametername.Blockname.Modellname
Imported Simulink Models
Optionen,die beim Simulink-Modellimport verwendet werden:

— Flat Names (<WSName_P.VehicleModel>)
Workspacename.Modellname

- Standard SL Import
Mit vollstandiger Hierarchie

— SL Import Reverse Quantity Names
Mit vollstandiger Hierarchie in umgekehrter Reihenfolge

History-Optionen
Beijedem Editieren der Parameterdatei wird bei dem geénderten Parameter ein
Historyeintrag hinzugefiigt. Wird die Parameterdatei oft editiert, so nimmt
deren Umfang zu - um den Umfang der Datei wieder zu reduzieren, konnen die
Historyeintrage wieder geldscht werden.
Als Option kann eingestellt werden, dass jeweils der letzte Eintrag nach der
Loschung beibehalten wird.
History 16schen
Um die Parameter-History zu ldschen, gehen Sie wie folgt vor:

1. Wahlen Sie Edit — Options.

Das Fenster ,LABCAR-PA Options" wird getffnet.
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2. Wahlen Sie das Register ,Parameter Histories".
=l

File Folders | Import # Export | Parameler Histories | Reference MPA | General]

History M

[¥ Keeplast entiy when delefing the history

Delete history of all parameters

Ok Canecel

3. Wenn Sie den jeweils letzten Eintrag in der Parameter-History
behalten mochten, so aktivieren Sie ,Keep last entry when
deleting the history”.

4. Zum Loschen klicken Sie Delete history of all parameters.

47.7 Parameter editieren
In diesem Abschnitt erhalten Sie Informationen Uber das Editieren von Para-
metern. Im Einzelnen sind dies:
“Parameterwerte editieren” auf Seite 386

Hier finden Sie eine Beschreibung, wie Parameter je nach ihrem Daten-
format editiert werden.

-+ “Editieren von Minimal- und Maximalwerten” auf Seite 388
enthalt Hinweise zum Editieren von Minimal- und Maximalwerten.
“Der Tabelleneditor” auf Seite 389
beschreibt den Umgang mit dem Tabelleneditor.

+  “Parameter History einsehen und editieren” auf Seite 391

gibt Informationen zum Umgang mit der Parameter History.

Parameterwerte editieren
Da Parameter unterschiedliche Formate besitzen konnen, unterscheidet sich
auch die Art, wie diese editiert werden.

Folgende Félle werden beschrieben:
+ "Parameter ist Ganz- oder Fliekommazahl” auf Seite 387
+ "Parameter ist 1D- (Kennlinie) oder 2D-Table (Kennfeld)” auf Seite 387
“Parameter ist logischer Wert” auf Seite 388
“Parameter ist importiert” auf Seite 388
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Parameter ist Ganz- oder FlieBkommazahl

Zum Editieren eines Parameters klicken Sie mit der linken Maustaste in die ent-
sprechenden Tabellenzelle in der Spalte ,Value”. Die Tabellenzelle geht dann in
den Editiermodus und kann geédndert werden.

V_Ral w3 | Io.coooas | unchanged | volume of the rai

Wenn sich die Zelle im Editiermodus befindet, wird mit einem rechten Maus-
klick folgendes Kontextmenl gedffnet:

-~hanged

0 EiickgEngia) anged

1 Ausschneiden anged
Kopieren anged

(" Einfligen anged

[ Léschen anged
0.2 O —— <o
MM _hanged

Uber dieses Menii sind folgende Operationen maglich:
- Riickgdngig machen einer eben durchgefiihrten Anderung
+Ausschneiden des Wertes
- Kopieren des Wertes oder ganzer Bereiche
+ Loschen des Wertes

+ Ganzen String markieren

“ INFO

Je nach Vorgeschichte sind jeweils nur bestimmte MenUeintrage aktiv.

Parameter ist 1D- (Kennlinie) oder 2D-Table (Kennfeld)

Zum Editieren einer Tabelle doppelklicken Sie mit der linken Maustaste in die
entsprechenden Tabellenzelle in der Spalte ,Value". Es wird dann der Tabellen-
editor fur diesen Parameter geoffnet.

(B LABCAR-PA Table Editor - cd_ThrottleMap =10/ x|
File  Edit
i £39.999999 | 909.999999 | 12000 | 1610.0 2000 -

00| 253958792 1.41828191 1.06585145 | 089311653 0.85424864
05 | 236300182 1.41828191 1.06585145 | 089311653 085424864 (
099999399 1.35292625 139462912 1.06585145 089311659 085424864 C
20 099366116 1.0351E085 1.0273242 089311655 085424864 [
293339355 08644433 0.BRSE4438 090608514 089135063 085424864 C
399999999 081178933 001486738 0.84515762 0.84751046 0.84838802 o
¢
¢
C

599339939 | 077266687 076817203 | 0.77232701 0.78649121 0.78520775

799399939 | O7STF4997 074248373 074473143 | 074374038 075354117

999999399 073803908 071545505 072855616 072411084 07314744

120 071767455 070234251 0.71036358 070267421 07086134 4;:'
3

KT
Parameter Dimension Allowed Valus Fange
Name:  cd_ThiottleMap
L |
Block:  &_alThiattle20penCrossSection # 135 Cita 0.4

Uit 1lpm.7) v [ 2=l | |Ma [ 30

Cocd | oy |

Abb. 4-15 Der Tabelleneditor

Die Bedienung des Tabelleneditors ist im Abschnitt “Der Tabelleneditor” auf
Seite 389 beschreiben.
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Parameter ist logischer Wert

Wenn der Parameter aus einem Wahrheitswert (true/false) besteht, 6ffnet sich
bei einem Mausklick eine Dropdown-Liste, aus der der gewlinschte Wert
gewahlt werden kann.

CarbonCanisterBuffered truefalse false hd

e

Parameter ist importiert

Wenn ein Parameter importiert ist, ist er in diesem Block nicht editierbar, was
auch an der grauen Hervorhebung erkennbar ist. Wird trotzdem versucht, ihn zu
editieren, erhalten Sie folgende Meldung:

x|

@ Patameter is imported. Please chanae its valuz where it is exported,

Der Parameter kann nur in dem Block editiert werden, aus dem er exportiert
worden ist. Um den Block zu ermitteln, aus dem dieser Parameter exportiert
wurde, wahlen Sie im Kontextmeni Select source parameter (“exported”). Der
entsprechende Block wird dann aktiviert und seine Parameter in der Liste ange-
zeigt - der exportierte Parameter selbst ist blau hinterlegt.

Editieren von Minimal- und Maximalwerten

Die Minimal- und Maximalwertvorgaben fir die Parameterwerte stellen sinn-
volle Grenzen fiir das Funktionieren des Modells dar. Wird in LABCAR-PA bei
der Eingabe eines Wertes ein solcher Grenzwert Uiber- oder unterschritten, so
wird eine Warnmeldung ausgegeben.

|

The value you entered exceeds the specified mazimum value!
Do you want to adapt the maximum value?

Der Anwender hat dann die Mdglichkeit, diese Anderung abzubrechen oder
trotzdem durchzufihren.

Bei Parametern vom Typ ,Ganz- oder FlieRkommazahl” besteht zudem die
Maoglichkeit, diese Werte direkt zu andern.
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Der Tabelleneditor
Beim Doppelklick auf den Wert eines Parameters, der aus einer ein- oder zwei-
dimensionalen Tabelle besteht, wird der Tabelleneditor gedffnet.

(% LABCAR-PA Table Editor - cd_ThrottleMap P [= ]3|
File  Edit
vl 633.599999 | 509339933 | 12000 | 16100 20100 | ﬂ
00| 263968792 141828191 | 1.08565145 | 089311663 086424884

08 236300182 1418281491 1. 06585145 089311655 085424864

033333333 1.35292625 139462912 1.06585145 083311653 085424664

20 099366116 1.03916085 1.0273z42 0.89311659 085424864

293333339 08644433 088964438 0.00502314 = 0893135089  0.85424864

399333333 081178933 081486738 084515762 084751046 084836802

599999399 077266687 076817203 077232701 078649121 078520775

793939355 076774997 074248373 074473143 074374038 076354117

999939355 073803308 071646606 072855616 072411084 07314744

C
C
o
¢
[
C
[
C
120 071767455 0.70234251 0.71036338 0.70267421 0.7086134 _ill
3

[ |
Parameter Dimension Alowed Valus Range
Name:  cd_ThiottleMap

L = —
Block:  A_alThiottle20penCrossSection " 185 ke 04
Uit Tlpm) v [ 2=l | (M [ 30

[ | Ll |

Abb. 4-16 Der Tabelleneditor mit Parameter ,cd_ThrottleMap*”

Eine einzelne Tabellenzelle kann mit einem linken Mausklick editiert werden.

Wenn sich die Zelle im Editiermodus befindet, wird mit einem rechten Maus-
klick folgendes Kontextmenti gedffnet.

7344
7233
72338
71625
71315
708085
7021
637.0

7412 74715 7531

7| BiERGEH
7 Ausschneiden
7 Kopieren
7 Einfigen
7 Léschen
70

Alles markieren

Uber dieses Menii sind folgende Operationen maglich:

Riickgangig machen einer eben durchgefiihrten Anderung
Ausschneiden des Wertes

Kopieren des Wertes

Loschen des Wertes

Ganzen String markieren

“ INFO

Je nach Vorgeschichte sind jeweils nur bestimmte MenUeintrage aktiv.

Die Benutzeroberflache des Tabelleneditors besteht aus einem Ment und meh-
reren Feldern, die im folgenden beschrieben werden.

Menii
Das Menu des Tabelleneditors enthalt folgende Eintrage
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File — Open Reference Table Viewer

Hiermit kann die entsprechende Tabelle der Referenzdatei getffnet wer-
den. Diese enthalt einen MenUpunkt Data — Copy Reference Data to
Table, der den gesamten Inhalt der Referenztabelle in die aktuelle
Tabelle kopiert.

- Edit — Edit Axes
Hiermit kdnnen die x- bzw. y-Achsenwerte der Tabelle verandert werden

(siehe auch “Feld ,Dimension™ auf Seite 390).
File — Import from File

Hiermit kdnnen Daten aus einer M- oder DCM-Datei importiert werden.

Feld ,Parameter”
Dieses Feld enthélt Informationen zum Parameter.
+ Name
Der Name des Parameters
Block
Der Name des Blocks, zu dem der Parameter gehort
+ Unit
Die physikalische Einheit des Parameters

Feld ,Dimension”
In diesem Feld wird die Zahl der Spalten und Reihen der Tabelle dargestellt -
zudem kann diese hier gedndert werden.

In Abb. 4-16 auf Seite 389 ist ein Kennfeld fiir die Kraftstoffdichte gezeigt.
Wenn Sie dieses Kennfeld um eine Spalte erweitern wollen, erhthen Sie im Feld
,Dimension” den x-Wert um ,1".

Es wird eine neue Spalte eingefligt mit einem um , 1" inkrementierten x-Wert -
die y-Werte dieser neuen Spalte werden durch Extrapolation gewonnen.

Mdchten Sie einen neuen x-Wert ,2200", so wahlen Sie aus dem Meni Edit  —
Edit Axes und dndern den Eintrag ,2001.0" auf ,2200.0". Die neuen y-Werte fiir
diesen x-Wert missen dann entsprechend gandert werden.

Dasselbe gilt fir auch fur das Hinzufligen von Spalten.

Wird Spalten/Reihenzahl verringert, wird jeweils die letzte Reihe/Spalte
geldscht.

Feld ,Allowed Value Range”

Hier werden die minimalen und maximalen Funktionswerte eingestellt. Wird
eine dieser Schwellen tber- bzw. unterschritten, so kommt es zu folgender
Warnmeldung:

|

The value you entered exceeds the specified maximum value!
Do you want to adapt the maximum value?

Ho

Wenn Sie No wiahlen, so wird die Anderung zuriickgenommen - wéhlen Sie Yes,
wird der jeweilige Minimal- oder Maximalwert der jetzigen Anderung ange-
passt.
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Parameter History einsehen und editieren

Ein rechter Mausklick auf eine Zeile der Parameterliste 6ffnet ein Kontextmend,
das den Eintrag View History enthalt. Wird dieser gewahlt, 6ffnet sich das
,Parameter History" Dialogfenster.

Dieses Fenster enthalt neben dem Namen und dem Block, zu dem der Parame-
ter gehort, die Anderungsgeschichte des Parameters.

1ol
A_Vehicle ‘ T_Resistances
Date [ Action [ by [ Comment

2006/11/28 11:36 created from ek ETAS
2006712411 09:22 changed manually lwalter

Clezr History Edit Commet...

Abb. 4-17 Parameter History

Die Eintrage konnen geldscht werden durch Klicken der Schaltflache Clear His-
tory. In den Optionen kann eingestellt werden, ob dabei alle Eintrdge geldscht
werden oder ob der jeweils letzte Eintrag erhalten wird (siehe Abschnitt

auf Seite 385).

Wenn Sie einen Eintrag in der Liste mit einem Mausklick auswahlen, wird die
Schaltfache Edit Comment aktiv.

Wenn Sie diese Schaltflache anklicken, wird ein Dialogfenster gedffnet, in das
Sie einen Kommentar zu der jeweiligen Anderung eingeben kénnen.

Parameter History x|
Please enter your comment below:
Abbrechen

Referenzdateien

Referenzdateien dienen zur Unterstiitzung bei der Parametrierung lhres
Modells. Sie kdnnen beispielsweise einen Satz ,bewéahrter” Parameter enthal-
ten, von dem aus Sie Anderungen vornehmen.

Wenn Sie eine Parametrierung als Referenz abspeichern wollen, wéhlen Sie
File — Set To Reference File. In dem Dateiauswahlfenster wird Ihnen dann als
Dateiname der Name der Datei plus die Zeichenkette ,Reference_N"angeboten.

Um eine gespeicherte Referenzdatei zu laden, wahlen Sie File — Open Refe-
rence. In dem Dateiauswahlfenster kdnnen Sie dann die gewlinschte Datei
wahlen.
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47.9 Parameter in Datei exportieren
In diesem Abschnitt wird der Export von Parametern in M- oder DCM-Dateien

beschrieben.

Parameter in eine neue Datei exportieren (,Export Data")

1.

Select  Options,

Um Parameter in m-, DCM- oder mpa-Dateien zu exportieren,
waéhlen Sie Import/Export — Import/Export Parameter Data.

Es wird dann das Dialogfenster ,iImport/Export Parameter

Data“ geoffnet.

=loix

[& E“’“ﬁ;"g‘”e ekicls hlode! | e— ‘ Block Seleoted Parameter
23 Vehicleb odel AitConditonF omECL B_AnCanditioner
a BattersOntanual B_Baltery
A_Statter BatterylsOniode. E_Battery
#_TorqueEngage Blocklséctive B_iConditioner
<& B_AiCondiloner Consumeréctive B_Balteyy
<X B_Battey ¥ AiCondiionDf T able B_AiConcitioner
{23 Diivetiain
423 T_DiferentialGear 1_BatManusl B_Battery
T_DifferentiiGeaiSpeedTra 1 BatMaslimit B Battey
<X T_DifferentialGearT oraueTre | BatMode B Battery
&Z T_DifferentialGeatStimulat LowFastor B_Battery

&X T_TransmissionS hengthenin
3 T_Gearban

<X T_GearbosFiatio

<& T_GearboxSpeedTianster

<X T_GearbosT orqueTransfer
3 T_nettia

& T_lnettiaSpesdT ransfer

X T_lnettisTorqueTransfer
/23 T_MechanicalChich

(] Terk
&5 4 CormmerRaiPuenl Int =
< >
Impont Deta | Replace Data | Export Data

M_AiCondiiorOnT able:
M_EngageConst
M_EngageDefonger
M_Engagelight
M_EngageManval
M_EngageMaxCurve
M_Engagebode
M_EngagePonerSteering
M_StarterCurve

A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TerqueEngage
A TorqueEngage
4 TorqueEngage
4_TorueEngage:

« T_ClutchS peedT ransfer M_StarterM anual A_Starter

« T_ClutchT orqueTranster M_StarterMode. A_Starter

<X T_CheckFlyheelStandstil n_StarterRelease 4 _Starter

« T_ElasticDriveShaft StarterFrame CU 4_Starter
-G T_OmegaTaNandPhi T_Discharge B_Battery
& T_TransmissionT ype T_Encharge B_Baltery

3 Engine 1 Bathtnuel 8_Baltery
-3 Fuel System L_BatMaxLimit B_Battery
U_BatMode B_Battery

Close:

Im linken Teil des Fensters ist wieder die hierarchische Modell-
ansicht dargestellt. Im mittleren Teil sind alle Parameter des
ausgewahlten Modellteils (hier: GEVM  — VehicleModel —
Components) aufgelistet. Rechts werden diejenigen Parame-

ter angezeigt, die zum Export ausgewahlt wurden.

Um beispielsweise den Parameter ,BlocklsActive” des Blockes
,B_AirConditioner" zu exportieren, klicken Sie auf diesen Ein-
trag. Der ausgewahlte Parameter wird dann unter ,Selected
Parameters” eingetragen. Parameter, die dieser Liste hinzuge-

fligt wurden, werden blau markiert.
b S

BateylsOniode B_Battery
Biockisheive 1| B_AiCondiioner
{_AiCondiionDHT able B_AiCondhioner
HighFactor B Battery
|_BatManual E_Battery
| BatMasLimi: B_Battery

Parameter Block Selected Paramater
AtCondiionFromECU B_AiCondhioner BlockisActive
BatteylsOnianual B Batlery

2. Um die Auswahl eines Parameters wieder riickgangig zu
machen, klicken Sie auf diesen Parameter unter ,Selected
Parameters”.
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3. Um alle Parameter eines ausgewahlten Blockes oder Modell-
teils (z.B. des Blockes ,A_TorqueEngage") auszuwahlen, akti-
vieren Sie diesen Block oder Modellteil).

4. Wéhlen Sie Select — Select All.
oder
5. Driicken Sie <STRG+A>.

Alle Parameter werden dann der Liste ,Selected Parameters”
hinzugefugt.

o
Select_Options
IEDgneEng\nEVEhm\eMude\ [E— ‘Ehck Selected Parameler
B river
) Envitonment M_EngageLonst A TorqueEngage M_EngageCarst
51423 Vehicls Hodel M_EngageDefonger A TorqueEngage M_EngageDefogger
S 23 Components M_Engagelight A ToqueEngage M_EngageLisht A TorqueEngage
& A Stater M_Engagebanual A TorqueEngage M_Engagehdsnual A_TorqueEngage
™ B_EngagshlarCurve A ToqueEngage M_EngagehiaiCurve A TorqueEngage
& B Aitondtioner M_Engagehtads A_Torquengage M_Engagshode A_Torquek ngage

& pseny b_E ngagePoweStening A Torauofngage M_EngagePoweiSteeing A ToraueEngane
(2 Diivenrain

(2 Engine

0 Wbl Dunamics

6. Umgekehrt werden mit Select — Deselect All alle bis dato
gewahlten Parameter aus der Spalte ,Selected Parameters”
geldscht.

7. Klicken auf die Schaltflache Export Data 6ffnet ein Dateiaus-
wahlfenster.

8. Geben Sie einen Dateinamen an oder wahlen Sie eine bereits
vorhandene Datei aus.

9. Wahlen Sie den Dateityp.
10.Klicken Sie Speichern.
> Die neue Datei wird angelegt.

Wenn die Datei bereits vorhanden ist, werden Sie gefragt, ob
Sie die vorhandene Datei ersetzen wollen.

Parameter in eine bereits existierende Datei exportieren (,Replace Data“)
1. Um Parameter in bereits vorhandene M- oder DCM-Dateien zu
exportieren, gehen Sie vor wie oben beschrieben.

2. Zum Export klicken Sie die Schaltflache Replace Data.

Wenn die gewahlten Parameter bereits in der Datei vorhanden
sind, werden diese Eintrage tberschrieben, andernfalls werden
Sie in der Datei eingefigt.

Optionen fiir Parameterexport einstellen

Mit Options — Im-/Export Attributes in Matlab M-Files kann eingestellt wer-
den, ob beim Export von Parametern auschlielllich der Parameter selbst in die
Datei geschrieben wird (deaktiviert) oder zusatzlich weitere Attribute wie ,Min.",
,Max.” oder ,Modification State" etc. (aktiviert).
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Auf die selbe Art und Weise konnen Parameter aus einer Datei importiert wer-
den. Voraussetzung dafur ist allerdings, dass der gewéhlte Parameter auch in
der Datei vorhanden ist - ansonsten kommt es zu einer Fehlermeldung.

Zu importierende Parameter auswahlen

1.

Select  Gptions

Um Parameter aus einer M- oder DCM-Datei zu exportieren,
wahlen Sie Import/Export — Import/Export Parameter Data.

Es wird dann das Dialogfenster ,iImport/Export Parameter

Data“ geoffnet.

JSTeTE|

G IEDSV:‘EV ; ngine Waicle Mode! S ‘ o Fr—T——
/3 VehicleModsl AiConditonfomE CU B_AiConditoner
8 BatteylsOnManual B_Balley
o Stater BattenlsDriode B_Bailery
<X A_TorqueEngage Blocklséctive B_AiCondtioner
<& B_AiCondiioner Consumerbotive B_Battey
<& B_Baten f_AtCondiionDfT bl B_AiConditioner
/23 Diiveiain
23 T_Diferentiaiear I_Batanual B _Battery
& T_DifferentislGeaSpeedTra | BathdasLimit B_Battery
& T_DifferentislGearTarqueTre |_Batiode B_Batteny
& T_DiferentialGeatwStmulzt LowFactor B_Battey
& T TransmissionS tenghhenin | | M-AiCondiion0nT able B_itConditioner

3 T_Gearbox
<X T_GearbosRiatio
& T_GeabouSpeedTransier
&X T_GearbouT orque Transfer
A Tinettia

<X T_InetiaSpeedT ransfer
<& T_lnettiaTorqueTransfer
423 T_MechanicalDlutch
<& T_ClutchS peedTransfer
& T_ClutchT orqueTranster
< T_CheckFlwhesiStandstil
&X T_ElasticDriveShaft
&X T_OmegaToNAndPhi
T_TiansmissianT ype
423 Engine
=43 Fuel System

3 Tank
&F & CommonRaiPum it T
‘ >
Import Data | Replace Data | ExpottData

M_EngageCorst
M_EngegeDefogger
M_Engagelight
M_Engagehtanual
M_EngageM aiCurve
M_Engagehlode

M_E ngagePoverSteering
M_StatterCurve
M_StarterManual
M_Statertode
n_Starterielease
StaterFromECU
T_Discharge
T_Ercharge
U_BatManual
U_Bataslinit
U_BatMode

A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage

Clase

2. Uber den Meniipunkt Options — Im-/Export Attributes in Mat-
lab M-File haben Sie an dieser Stelle nochmal die Moglichkeit,
die Import/Export-Optionen (siehe auf Seite 384) zu andern.
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3. Um beispielsweise Parameter des Blockes ,A_TorqueEngage”
zu importieren, klicken Sie auf diesen Eintrag.

K% Import / Export Parameter Data

Select  Options

=lolx|

[%7 GasolineE ngineVehicleModel
=143 Driver
(1 D_Shiftng
#1--(] Lengitudinal Cantrol
-&f D_DashboardSwitches
&£ D_DiiverSuitch
<X D_DiiverType

Parameter

|E\m:k

M_EngageConst
M_EngageDefogger
M_EngageLight
M_EngageHanual
M_EngageHasCurve
[

A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_TorqueEngage
A_ToiqueEngage

>

Selected Parameter

X D_TestCyclesStarteiCl
-] Environment
=143 Wehicle Model
-J-+/23 Companents
& & Starter
X 4_TorqueEngage
& B_AiCondtioner
<X B Battery
=142 Drivetiain
(-0 T_DifferentialGear
(] T_Gearbox
(23 T_lnetia
(33 T_MechanicalCiutch
&L T_CheckFlnheelStandstil
&L T_ElasticDiiveShalt
& T_DmegaTaNAndPHi
& T_TransmissionT ype
(2 Engine
(2 Vehicle Dynamics

-
-
G L_Timer

t_EngagePowerSteening A TorqueEngage

e 1]

Close

Die Parameter des Blockes werden in der mittleren Spalte des
Fensters aufgelistet.
Parameter mit dem Scope ,imported” werden in der Liste grau
dargestellt.

4. Wahlen Sie Select — Select All.
Die ausgewahlten Parameter (hier: alle Parameter des Blockes
JA_TorqueEngage”) werden dann unter ,Selected Parameters”
eingetragen. Parameter, die dieser Liste hinzugefligt wurden,
werden blau markiert.

Inport Data | FepleceData | Esport Data |

ISI=1F
Select  Cptions
GasolneE nginet'eticlehlode! Parameter | Black. Selecled Parameler | Black.
(=23 Diiver
(23 D_Shiting M_EngageConst A_ToiqueEngage M_EngageConst A_Toique ngage
(23 Longitudinl Control M_E AT M_E =
<& D_DashboardSwiches M_Engagelight A_TorqueEngage M_Engagelight A_TorqueEngage
&£ D_DiiverSwitch M T M_| _T
<X D_DiiveiType M_E uve (AT _E urve AT
D_TestCyclesStarterChl ML AT M_E AT
{E3 Envirorment M_EngegePowerSteeing | &_TorqueEngage M_EngagePowerSteering | &_TorqueEngage
=423 Vehicle Model
243 Comporients
& b Starter
Z TRETT
&K B_aiCandtioner
<3 R Rattery

Datei auswahlen
1. Klicken Sie die Schaltflache Import Data.

Es 6ffnet sich ein Dateiauswahlfenster.
2. Wahlen Sie den Dateityp.
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3. Geben Sie einen Dateinamen an oder wahlen Sie eine Datei
aus.

4. Klicken Sie Offnen.
Die Parameter werden importiert.

Beim Import werden die Werte der gewahlten Parameter durch jene aus der
importierten Datei ersetzt. Dabei sind zwei Szenarien denkbar:

Der neue Parameterwert ist mit dem alten identisch.

Der neue Parameterwert ist mit dem alten nicht identisch.

Dies wird in dem Status-Fenster ,Import Parameters” noch einmal angezeigt.
@ Reading Parameters from file C:\LCO41_Projectsy

Messages Mo Errors occurred!

Importing Value of Parameter A_TorqueE ngage/M_EngageLight
Importing Vialue of Parameter _ToraueE ngage/M_EngageManual
Importing Value of Parameter #_TorqusE ngage/M_E ngageMaxCurve
Importing Value of Parameter #_TorqueE ngage/M_EngageMode

Importing \ialue of Parameter 4_TorqueE ngage/M_EngagePowerStesiing
LHBCAR, P ready!

il

4]

| »

B

“ INFO

Da es sich hierbei um keine Fehlermeldungen handelt, bleibt das Fenster
nach Beendigung des Imports nur gedffnet, wenn die entsprechende Option

(siehe "Verhalten von Fenstern fur Status Messages” auf Seite 382) deakti-
viert ist.

Fehlermeldungen

Wenn der ausgewahlte Parameter in der Datei, aus der importiert werden soll,
nicht vorhanden ist, oder wenn beim Einlesen andere Fehler auftreten, wird eine
ensprechende Fehlermeldung ausgegeben.

@ Reading Parameters from file C:\LCO41_Projectsh|

x|

Messages 1 Enror aceurred!

ImDOIUI’\gVaIue of Parameter A_TorqueE ngage/M_Engageliaht

OR: [A_TorqueEngage_M_EngageLight] is not listed in file [C: ETAELab
ImpulhngValue of Parameter &_T orqueE ngage/M_E ngageMasCurve
Importing Value of Parameter 4_TorqueEngage/M_EngageMode

Importing \ialue of Parameter #_TorqueE ngage/M_E ngagePowerStesing
LABCAR P ready!

4] |

3

Diese Meldungen konnen auch in ASCII- oder RTF-Dateien abgespeichert wer-
den.

Fehlermeldung abspeichern

1. Klicken Sie die Schaltflache Save Errors.
Es wird ein Dateiauswahlfenster gedffnet.
2. Wahlen Sie den Dateityp (ASCII oder Rich Text Format)
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3. Geben Sie einen Dateinamen an.
4. Klicken Sie Speichern.

“ INFO

Bei einer RTF-Datei sind die jeweiligen Fehlermel-
dungen mit roter Schrift hervorgehoben, was bei
einer ASCII-Datei nicht moglich ist.

4.7.11  Die Filter- und Sortierfunktion
Uber die in der Parameterliste angezeigten Parameter kann ein Filter gelegt
werden, der beispielsweise dazu verwendet wird, nur alle Parameter mit dem
Status ,changed” anzuzeigen oder solche mit dem Scope ,exported”.
Zudem konnen die Strukturansicht des Modells und die Ordnungskriterien fir
die Parameter in der Liste festgelegt werden.

Die Funktion wird aufgerufen tber Edit — Filter Settings.

T Parameter Filter & Sorting x|
- Model Yiew Sort Citeria - Parameter Sort Citeria

@ Model Hisrarchy & None

 Alphabeticaly
(@ i Rsiene Ty © Block depending + alphabetically
£ Dimensian + alphabeticaly

 Last change + alphabetically

~Paramete Fiker
Process Status Scope Modification Status
[¢ Show Coarss ¥ ShowLocal [¢ Show Unchanged
IV Show Fine ¥ Show Imported [¥ Show Changed
¥ Show Switch I¥ Show Expaited IV Show Accepted

Shaw All Shaw Al Shaw Al |

Concel | |

Wenn ein Filter gesetzt ist, wird dies in der Bedienoberflache oberhalb der Para-
meterliste angezeigt (,Attribute Filter Active”).

A LABLAR PA - ParameterFile.mpa

Fle Edt Wiew Inport/Export Orline  About

EE R EEE

Model Hierarchy View ~| Parameter  Attibute Filter active
ac N [Paramete \
122 Hardware | b_useConstant |

Die Bedeutung der einzelnen Filterkriterien wird im Folgenden beschrieben.

Model View Sort Criteria
Hier kdnnen Sie festlegen, wie das Modell im linken Teil der Benutzeroberflache
dargestellt wird.

+  Model Hierarchy
Diese Ansicht stellt das Modell in seiner hierarchischen Struktur dar.

LABCAR-OPERATOR V5.4.13 - Benutzerhandbuch 397



ETAS ETAS Experiment Environment - Eine Ubersicht

Model Functionality

Diese Ansicht stellt das Modell nach seinen funktionalen Einheiten (z.B.
Driver, Engine, usw.) gruppiert dar.

Diese Funktion ist identisch mit der Auswahl in dem Dropdown-Mend links
oben in der Benutzeroberflache.

Parameter Sort Criteria
Hier werden die Sortierkriterien flr die Modellkomponenten und der im rechten
Teil der Benutzeroberflache aufgelisteten Parameter festgelegt.

None

Keine explizite Sortierung - die Parameter werden in der Reihenfolge auf-
gelistet, in der sie in den einzelnen Blocken in der Modellansicht vorkom-
men (entspricht der Reihenfolge in der mpa-Datei).

+  Alphabetically
Alphabetische Sortierung
Block depending and alphabetically

Erstes Sortierkriterium ist der Blockname - die Parameter eines Blockes
sind alphabetisch geordnet.

+ Dimension and alphabetically

Erstes Sortierkriterium ist die Dimension des Parameters (2D-Table, 1D-
Table, Scalar, Array) - bei Parametern mit der selben Dimension ist die
Sortierung alphabetisch.

Last change and alphabetically

Erstes Sortierkriterium ist das Anderungsdatum, zweites Sortierkrite-
rium ist der Parametername (alphabetisch).

Parameter Filter
Hier kdnnen Parameter nach bestimmten Kriterien in der Liste eingeblendet
werden.

Process Status
Show Coarse

Alle Parameter mit dem Parametrisierstatus ,coarse” (Grundparametri-
sierung) werden angezeigt.

+ Show Fine

Alle Parameter mit dem Parametrisierstatus ,fine" (Feinparametrisie-
rung) werden angezeigt.

Show Switch

Alle Parameter mit dem Parametrisierstatus ,switch” (Schalter) werden
angezeigt.

Mit der Schaltflache Show All werden alle drei Filteroptionen auf einmal akti-
viert, was einer Deaktivierung des Filters entspricht.

Scope
+ Show Local

Alle Parameter mit dem Scope ,local” werden angezeigt.
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Show Imported
Alle Parameter mit dem Scope ,imported” werden angezeigt.
+ Show Exported
Alle Parameter mit dem Scope ,exported” werden angezeigt.
Mit der Schaltflache Show All werden alle drei Filteroptionen auf einmal akti-
viert, was einer Deaktivierung des Filters entspricht.
Modification Status
Show Unchanged
Alle Parameter mit dem Status ,unchanged” werden angezeigt.
+ Show Changed
Alle Parameter mit dem Status ,changed” werden angezeigt.
Show Accepted
Alle Parameter mit dem Status ,accepted” werden angezeigt.
Mit der Schaltflache Show All werden alle drei Filteroptionen auf einmal akti-
viert, was einer Deaktivierung des Filters entspricht.

“ INFO

Es macht keinen Sinn, alle drei Filteroptionen innerhalb einer Gruppe zu deak-
tivieren: dies wirde zu einer leeren Liste flhren und die Kriterien der beiden

andernen Gruppen waren wirkungslos.
Deshalb hat die Deaktivierung aller drei Filteroptionen eines Kriteriums keine

Wirkung, und es werden alle Parameter angezeigt.

Die Suchfunktion fiir Modellparameter

Mit der Suchfunktion kénnen Parameter im Modell mit verschiedenen Optionen

gesucht werden.

Die Funktion wird aufgerufen tber Edit — Search Model Parameters oder mit

<STRG+F>,

=10l
Seachfor: | Search

(Case-sensitive]

~ Search Optiorr Close

[¥ Block Names [ Black Camments
¥ Paameter Names [V Parameter Comments

[¥ Search ftered data only

F [ Block Name | ParameterCom... | BlockCamment

Gesucht wird nach einem String, der in bestimmten Attributen des Parameters
vorkommt. Diese Attribute sind:
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Search Options
+ Block Names
Der String muss im Attibut ,Block Name" enthalten sein.
+ Block Comments

Der String muss im Attribute ,Block Comment” enthalten sein (derselbe
String, der im Tooltip angezeigt wird, wenn der Mauszeiger auf einen
Block zeigt).

+ Parameter Names
Der String muss im Parameternamen enthalten sein.
+  Parameter Comments
Der String muss im Attribut ,Comment" enthalten sein.

Search filtered data only
Wenn ein Filter Gber die Parameterliste gelegt ist, bewirkt diese Option, dass die
Suchkriterien lediglich auf die angezeigten Parameter angewendet wird.

Beispiel , Throttle”
In diesem Besipiel wird nach dem String , Throttle” gesucht - alle Kriterien sind
aktiv.

1o/
Searchfor:  [Thiotle Search

[Case sersitive)

[~ Search Option: Close

[V Block Mames [V Block Comments

[V Parameter Names ¥ Parameter Comments

[V Seaich filtered data only

Parametertlame Block Name ParareteiComment BlockCe
al_ThioltieDeta A dThiotie20penCiossSecion  Maximum usable throtle plate angle

al_Thiotilebin A dThiotie20penCiossSection  Minimum angle of the thiottle plate

cd_Thiottiehap A_dThiotle20penCiossSection  Flow coefficient map of the thiotte plate depending

Leakrate A_alThiottle2OpenCiossSection  Leak rate of the throttle plate

ThiattleE Gas A_alThiottle2OpenCiossSection  Leak rate of the thrattle plate

| Deltap A_ThiottiehassFlow Course of the pressure drop over the thiotte plate fc.
md_ThiotleManual & ThiottlehassFlow Manual setting of the thrattle plate rass flow

md_Thiatlebode A_ThrottiehassFlow Mode switch for calculating the thiottle plate mass f

< | il

Wirde der String beispielsweise nur in den Parameternamen gesucht, wiirde
die Parameter ,Leakrate” und ,|_Deltap” nicht in der Ergebnisliste erscheinen.
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Wenn Sie einen Parameter in der Ergebnisliste anklicken, wird der Block in der
Strukturansicht ausgewahlt. In der Parameterliste erscheinen dann alle Para-
meter dieses Blockes - der in der Suchliste ausgewahlte wird blau hinterlegt.

Edi_View ImportfExport Orline Abaut

Dl=lwel ®ls| = 85 B

[Model Hierarchy View | Parameter
[ GasclineEngineVehiclehods! ‘ ‘ ‘
i Parameter Unit Vabie R, Valie Min Max
{33 Driver
(2 Enviorment I Deltap ™ 1 000001 00
ehicie hodel el ThioltleManual gl
423 Vehicle Model d_ThrottleManual ko 00 0o 10
1 Companents nd_Thiclichlade kg/s 2 0 2
(X Diivetiain
Engine
i BEE

(1 Exhaust Systern

K A_alThiottieZ0penCrossS ection
g

[
&K A_IdeContoller
&K AIdeValve
<& A TuboCharger

<& A VariabledniakeV olume

(2 Fuel Spstem Searchfor:  [Thiottle Eoerch:
42 Intake System [Case-serstive)
=43 &_ThrottleFlate

~Search Opt

[V Black Names

[V Parameter Names

[ Block Comments

[V Parameter Comments

¥ Seaich ftered data only

Close

otllehode

A_ThiottishassFlow

A_ThrotlchtassFlow

&X B_AiFiter
(R [[Block Name | ParameteiComment [Blocke:
© G 5 AiFlanMeter A_Thiottleh a A_aThiottieZ0penCiossSection Masimum fiee cioss section of the (hiotle plate
K L_CiankAngleSyncSignals al_ThiotleDeka A alThiottleZOpenCiossSection  Maxinum usable thiotle plate angle
& M_EngreType al_ThiotleMin 4 alTruottiezOpenCrossSection  Mirimum angle of the thitle plate
& MCSumDiEngineToraues cd_Thiotllchap AalThotle20 i o e
= Leakiate A alThrettle20pent f Leak rale of
(23 Veticle Dynanics ThicitieE Gas 4 alThrottle20pent » Leak rate of
KK L_Timer |_Detap =

Course of the pressure drop over the thiotle plle (o
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Parameter Scope Binding ermitteln

Da der Wert importierter Parameter nur in dem Block gedndert werden kann,
aus dem er exportiert wurde, gibt es die Moglichkeit, eine Liste von exportierten
und importierten Parametern zu erzeugen.

Die Funktion wird aufgerufen tber View — Parameter Scope Binding.

J_GearboxinputShaft

T_GearboxT orgueTranster

o]
~Binding Sta
Evpoited Parameters: 14 BindngEnors: 1
Imported Parameters: 20
Parameter « |Exported by Imported by
o Faster D_TestCycles L_Timer
BatterylsOrManual B_Batiery D_TesiCycles
D_DiiveiPreview
ClutchCurve T_ClutchS peedTranster T_ClutchT orqueTranster
ClutchDirect T_ClutchSpeedTransfer T_ClutchT orqueT ransfer
ECE_CoutyBeaCurve  D_TesiCycles
d 1D i tansfer  T_Dif TarqueTransfer
T_TrarsmissiorStrengthering
GeaRatio T_GearboRalio
HandbrakeMode Not esisting A_Starter

T_GeatbonSpeedTransfer

n_InMode T_ClutchSpeedTransfer T_ClutchT orqueT ransfer
7D Tiansfer  1_Di TowqueTransfer
T_TrarsiissionStrengthering
uC 7D Tiansfer  T_Trar
T_DifferentialGiearTorqueTransfer
uF T_Differenti wansfer  T_Di TorqueTransfer
T_TransmissiorStiengthering
uR 70 Transfer  1_Di TorqueTransfer
T_TransiissionStrengthening
T_DifferentialGiearwS timulation
w_DragLimit T_ClutehSpeedTranster T_ClutchT orqueT ransfer

Close

Abb. 4-18 Scope Binding List

In der Spalte ,Parameter” sind alle Parameter aufgefihrt, die aus einem Block
exportiert werden (Spalte ,Exported by") und in andere importiert werden
(Spalte ,iImported by").

Die Parameter sind alphabetisch auf- oder absteigend sortierbar (MausKlick
auf die Spaltentberschrift ,Parameter”).

Die Liste in Abb. 4-18 auf Seite 402 zeigt zusatzlich, wenn es beim ,Scope Bin-
ding” Inkonsistenzen gibt: Der Parameter ,Handbrake Mode" wird vom Block
,A_Starter” importiert, aber aus keinem Block exportiert. Er wird dann rot darge-
stellt.

Inkonsistenzen dieser Art werden im Ubrigen schon beim Offnen der Datei
Uberpriift und dem Anwender mitgeteilt.
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Mit einem Klick auf den Parameternamen oder auf den Namen des exportieren-
den Blockes wird der Block in der Strukturansicht ausgewahlt. In der Parame-
terliste erscheinen dann alle Parameter dieses Blockes - der exportierte
Parameter wird blau hinterlegt.

Fle Edt View Import/Export Aboit

D|s|a o] B 8= R

Wodel Hierarchy View ~] Parameter
[@ E*;‘:‘i Pgha/ahiclibiads] 21 [ parameter Unit Valuo Fict Value Min b
3 Envionment FrontwheehPonered tuc/iche fabe fake u
423 Vehile Mods! FeatWhesksFowered tue/false e false b
g Kb ut 1 15 5] it
& D uF 1 38 01 it
3 [l G B ) 1 385 01 1t
& T Difreniala e
& T_Difrenil eatwStimision [ scopendngust =lojx|
& et :
(3 T_Bearbos °
@ Tnetia EwpofedParanelers 21 BindngEros 0
8 T Hecharcich InportedParameters: 18
& T_ElastcDiiveShatt
& T_OmegsToNAndPhi arameter © |Exporedty nported by
Omeg P Expoted by Inpariedby =]
T TransmissionType B_CatabstBankl
a ‘E:”Ig:ge B FroniheekFaneied el e 1L crqueT ransfer
= L T_TrensmissionStengthering
Hhaust System
cafialia _Geaboifatio . ShitngChi
Q2 Fuel System Gearfi T_GearbosR; D_ShiftingClutch =l
A3 Intake System Heatvalue_ Fuel M_FuelConsumption B_CalaystBank]
528 A_ThiltkPlale B_CalabetBank2
A_alThrotle20penCiossSect
¥t iy T_GeerboToraueTransler T_GeatborSpeedT ansfer
< A ldeCentoler Kap_hi M_CyinderFil A_EGRValveBark2
<X A \devalve A_EGRYalveBank]
% A m_Vetice T_VehideSpesd D_ShifingCluich
o T_Resislances
Riiter
M. Inskebantokd n_inMode _ChichSpesdTranster _ClichTorqueTransler
o Irback T_ChichSpesdTranst T_ChtchTorqueTranst
<X 5_pitFlontter Number_Cyl L_CrankAngleSyneSianals A_FuelPump
X L_CrankhngleSyncSignals | MoIntskePorFusliiect
MCSua0 s s s intekeMarifl |_EshausPressureT empBari
a M_EshausiPressueT empBank]
1119 Vi Do M EshaudPesy =

Entsprechendes gilt beim Klicken auf den Namen des importierenden Blockes.

4.7.14  Online-Parametrierung
Bei der Online-Parametrierung werden in LABCAR-PA gednderte Parameter
direkt in ein in ETAS EE laufendes Experiment geschrieben.
Online-Parametrierung starten
1. Starten Sie das Experiment in ETAS EE.

2. Offnen Sie im LABCAR-PA die Parameterdatei (* mpa) des
Modells.

3. Wahlen Sie Online — Go Online.

Es wird eine Verbindung zur Experimentierumgebung aufge-
baut und im laufenden Projekt nach allen Parametern gesucht,
die in der aktuellen Parameterdatei vorkommen.

x

Mesrages: No Erors occured!

Conversiont odule/CurveE s/ _Min] found in Simulink ntegrated LabCatodel = |
Conversiontodule/EoolS witch?Highahse] found in Simulink. integrated LabCarhd
Conversionhodule/EBoolS witch/Lowalue] found in Simulink integrated LabCarbds
Conversiontodule/EBoolS witch/Thieshold] found in Simulink integrated LabCard:

LABCAR, P4 ready for oniine parameterization

. . o

Save Messages
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Die gefundenen Parameter werden in der Parameterliste mit
dem ,Online"-Icon versehen.

Parameter
Parameter Unit ‘
A_ThiotteMax G| n
A_Vehicle [ m'2
Accelerator_Start G| 0.1
Acceleratartanual G 0.1
Acceleratorbiode g o3
AcceleratarDifioad g 1
AcceleratarReduced [l tietfalse
Addtorquefinertia & o1
AddTarqueDfinertia & tueHalse
AFF
AFF

Zudem werden Fehlermeldungen ausgegeben, wenn ein Para-
meter nicht gefunden wurde.

@ Receiving Model Parameters from LABCAR EE...

Messages:

Mo Errors occurred!

phi_Differential_Ink. T_ElasticDiiveShaft VebicleModel] found in LabCartdodel =
phi_Gearbor_Init T_ElasticDiiveShalt Vehiclehodel] found in LabCarMods!
phip_Gearbor_Irit T_ElasticDriveShatt VehicleModel] found in LabCaMods|

S pringD amperhctive.T_ElasticDrveShaftWehicleModel] found inLabCaiModel
Countha.[_Timer ehicletode] not esisting in LabCar Model
Endless.L_Time.Yehiclehodel] nat existing in LabCar Modsl

EndTime.L_Timer Vehiclehodel] not existing in LabCar Madel _'zl
v

<

Save Messages

4. Wahlen Sie Close.

> Sie kdnnen nun Parameter des laufenden Modells in der Para-
meterliste von LABCAR-PA andern.

Fehler: Parameter wurde nicht gefunden

Wenn ein Parameter aus der Parameterdatei nicht im laufenden Modell gefun-
den wird, kann dies zwei Griinde haben:

-+ Die ASAM-Labels stimmen nicht tiberein (etwa aufgrund anderer Benen-
nung nach Simulink-Import).

Dies kann behoben werden durch eine Synchronisation der Labels (siehe
weiter unten).

Der Parameter existiert nicht im laufenden Modell
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ASAM-Labels synchronisieren
1. Wahlen Sie Online — Synchronize ASAM Labels.
Das laufende Experiment wird nun nach ASAM-Labels durch-
sucht, die zu Parametern der Parameterdatei passen.
E|

@ The synchronization will search all parameters

for corresponding ones in the current online experiment.

In case of correspondence the attribute MadelPath’
is sek to the respective ASAM Label,

Do you wank ta continue?

es No

“ INFO

Die Synchronisation kann nur in den Fallen erfolgreich sein,
wenn die ASAM-Labels des laufenden Modells (etwa nach
einem Simulink-Import) nach den in Abschnitt “Optionen fir
Parameterimport und -export” auf Seite 384 beschriebenen
Regeln fir die Erzeugung von ASAM-Labeln erzeugt wurden.

Falls eine Ubereinstimmung gefunden wird, erhalt das ASAM-
Label in der Parameterdatei (Attribut ,ModelPath”) den im lau-
fenden Modell verwendeten Namen.

Wenn die ASAM-Labels aus einem importierten Simulink-
Modell stammen, werden diese synchronisierten ASAM-
Labels in der Parameterliste mit einem modifizierten ,Online"
Icon versehen.

Parameter

Parameter Unit | Walue ‘

Agaressiveness 0.1 05
altitde m 0
AlliudeType 1006 1
b_alliuded m 10
Body_Car_oms: m] 14
Body_Car_cmy wl 0
Body_Car_cmz ] 05
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LABCAR-CCI V5.4.13 (Calibration Connector for INCA)

LABCAR-CCI V5.4.13 ist ein Add-On zu LABCAR-OPERATOR V5.4.13, das den
Zugriff auf INCA-Geréate wie ETK ermdglicht. Insbesondere kénnen damit Teile
der INCA-Funktionalitdt von LABCAR-OPERATOR aus gesteuert werden. Die
ASAM-Labels des INCA-Experiments stehen in der Experimentierumgebung
(ETAS EE) im Fenster ,Workspace Elements" zur Verfligung.

Die folgende Abbildung verdeutlicht die Integration des LABCAR-CCI V5.4.13 in
LABCAR-OPERATOR V5.4.13.

Calibration Connector

for INCA
LABCAR- INCA
AUTOMATION Extension
LABCAR-OPERATOR INCA. INCA.
Extension
A
A Y
INCA-Adapter
E-Target . INCA
Access, Synchronize
Standard Support Time ... APL
]k A
A A
LABCAR Hardware INCA Hardware -
ES1130/RTPC ES690

!

ECU ETK |

Abb. 4-19 Die Integration von LABCAR-CCI V5.4.13 in LABCAR-OPERATOR
LABCAR-CCI V5.4.13 besteht aus drei Hauptkomponenten:

Die INCA-Erweiterung in LABCAR-OPERATOR V5.4.13 zum Messen und
Verstellen mit INCA-Geréten.

Diese enthélt auch weitere Funktionalitat wie das Offnen einer bestimm-
ten INCA-Datenbank, Initialisieren von INCA-Geréten, Starten und Anhal-
ten einer INCA-Messung.

Die INCA-Erweiterung in LABCAR-AUTOMATION stellt eine Anpassung
an die neue Architektur dar, insbesondere beziiglich Zeitsynchronisation
und E-Target.

Die INCA-Erweiterung zur Zugriffsverwaltung auf INCA-Geréate und zur
Synchronisierung der Zeitstempel von E-Target einerseits und INCA-
Messwerten andererseits.
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In diesem Kapitel finden Sie Informationen zu folgenden Themen:
“Systemanforderungen” auf Seite 407

In diesem Abschnitt werden die Software- und Hardwareanforderungen
fur den Einsatz von LABCAR-CCI V5.4.13 beschrieben.

“Arbeiten mit LABCAR-CCI V5.4.13" auf Seite 407

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zum Arbeiten mit LABCAR-
CCl.

Systemanforderungen
In diesem Abschnitt werden die fiir den Einsatz von LABCAR-CCI V5.4.13 erfor-
derlichen Soft- und Hardwarekomponenten beschrieben.

INCA Version

Die aktuelle Liste der fir den Betrieb von LABCAR-CCI V5.4.13 erforderlichen
INCA-Versionen finden Sie im Meni ? — Help im Dokument ,LABCAR-OPERA-
TOR 5.x.y - Software Compatibility List".

“ INFO

INCA selbst ist nicht Bestandteil von LABCAR-CCI V5.4.13. Die INCA-Lizenz
muss separat erworden werden. Ohne die Installation von INCA kann
LABCAR-CCI V5.4.13 nicht verwendet werden.

INCA kann auf demselben Computer installiert werden wie LABCAR-OPERA-
TOR.

Hardware

Der Zugriff auf das Steuergeréat wird im INCA-Experiment spezifiziert und kann
beispielsweise tber die CAN-, K-Line- oder ETK-Schnittstelle eines ES690 Kom-
paktmoduls erfolgen.

Arbeiten mit LABCAR-CCI V5.4.13
Der Zugriff auf ein bestimmtes INCA-Experiment erfolgt wie bei LABCAR-OPE-
RATOR-Experimenten in der Experimentierumgebung ETAS EE.
Gehen Sie dazu wie folgt vor:
Das INCA-Experiment spezifizieren
1. Starten Sie ETAS EE.

2. Laden Sie ggf. Ihr LABCAR-OPERATOR-Experiment zum Tar-
get herunter und starten Sie (jetzt oder spéter) die Simulation.

3. Wahlen Sie Experiment — INCA Options.
Das Fenster ,INCA Experiment Options” wird gedffnet.
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4. Aktivieren Sie die Option ,Enable INCA Access".

Die verschiedenen Felder zur Spezifikation weiterer Daten wer-
den aktiviert.
5
¥ Enable INCA Access
Database Path

I |

‘workspace Folder within Database

\Workspace Name

Experiment Folder within Database

Experiment Mame

Import Curtent INCA Experiment

1f the INCA. experimert is ensbled and i you click DK, the Experivent
Envionment will update the label information from the INCA
experiment

Ok Cancel

4

5. Sie kdnnen nun entweder die notwendigen Daten per Hand ein-
geben:
- Database Path: Pfad zur INCA-Datenbank
- Workspace Folder within Database
- Workspace Name
- Experiment Folder within Database
- Experiment Name

oder

6. Offnen Sie das Experiment in INCA und klicken Sie Import Cur-
rent INCA Experiment.
Die Daten des Experiments werden in die entsprechenden Fel-
der (s.0.) ibernommen.
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7. Klicken Sie OK.

Um die Messgroien/Parameter thres INCA-Experimentes zu
ermitteln, wird jetzt automatisch ein ,Connect’ zum Experi-
ment durchgefiihrt.

@ Workspace Elements - 3
Search Filter ¥

Al sem [ 410D | Search Resuls |
=/ b LABCAR, B
) o, IdleContraler
9 Hardware
# (@ Conversioriodule
=1 7] ECU Access
= ] ECUPins
@ (] Ignition
1 ] ETK best device:1
5= B_GREEN
W+ B_RED
5= B_YELLOW
@ = DEMO_CONSTANT_1
@+ DEMO_CONSTANT_2
@ 1% DEMO_CURVE
@ T DEMO_Mar_L
@ 2 cEMo_Mmap_2
e Inpur_1
e Input_2

Wenn Sie anschlieBend das Experiment in ETAS EE speichern
(File — Save Experiment), wird die Verkntipfung zu dem weiter
oben spezifizierte INCA-Experiment ebenfalls gespeichert.
Das INCA-Experiment verbinden
Um das INCA-Experiment erneut zu verbinden, gehen Sie wie folgt vor:

1. Starten Sie die Messung mit Experiment — Download —

INCA.
oder
EX 1. Klicken Sie das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste.
;f;mﬁ > Das Experiment wird in INCA gedffnet und die ASAM-Labels

des INCA-Experimentes sind in ETAS EE zuganglich.

INCA-Hardware initialisieren

Wenn Ihre INCA-Hardware nach einem Download nicht korrekt initialisiert ist
(z.B. weil die Hardware oder das Steuergerat ausgeschaltet waren), gehen Sie
wie folgt vor:

1. Zur Initialisierung der INCA-Hardware wéhlen Sie
Experiment — Initialize INCA Hardware.

Messung starten
1. Starten Sie die Messung mit Experiment — Start
Measurement — INCA.

oder
1. Klicken Sie das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste.

> Die Messung wird gestartet.
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Messung stoppen
- Stoppen Sie die Messung mit Experiment — Stop
Measurement — INCA.
oder
- - Klicken Sie das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste.
M > Die Messung wird gestoppt.
Die Verbindung zum INCA-Experiment unterbrechen
1. Um die Verbindung zum Experiment zu unterbrechen, wahlen
Sie Experiment — Stop Measurement — INCA.

oder
5- 1. Klicken Sie das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste.
LABCAR > Das INCA-Experiment wird geschlossen.

4.9 Fehlerbehebung

In diesem Kapitel finden Sie eine Beschreibung typischer Probleme und mogli-
cher Losungen dafur.

491 Fehlermeldung bei UDP Stream Anforderung
Die folgende Fehlermeldung erscheint im ETAS EE Anwendungsprotokoll
wahrend einer Simulation: "UDP St ream request returned error
code 'xx'. No data is streaned. RTPC: 192.168. 40. 14' ", wobei
"xx" die Nummer der Fehlermeldung ist.

Die Beschreibung der mdglichen Fehlercodes finden Sie in der folgenden
Tabelle. Die Spalte "Empfehlung" zeigt mogliche Losungen.

Fehler Linux Beschreibung Empfehlung
Code Definition

-22 EINVAL Entweder ein unguil- Interner Fehler.
tiger Speicher-
pointer des UDP-
Streams oder
der UDP-Kanal ist
bereits in Benut-

zung
-16 EBUSY Keine UDP-Kandle 1. Reduzieren Sie die Anzahl der
mehr verfligbar Signale in Threm ETAS EE Be-

reich "Instruments" oder "Layer".

2. Alternativ verwenden Sie keine
asynchrone RTPC-Task zur
Visualisierung der aus-
gewdhlten Signale und ver-
suchen Sie, eine der anderen
verfligbaren "Acquisition Tasks"
zu verwenden.
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Fehler Linux Beschreibung Empfehlung

Code Definition

-57 EBADSLT  Ungiltige UDP- Interner Fehler. Bitte kontaktie-
Kanal Nummer ren Sie ETAS.

-7 E2BIG Uberschreitung der 1. Reduzieren Sie die Anzahl der
maximalen Anzahl Signale in Ihrem ETAS EE Be-
von Datenele- reich "Instruments" oder "Layer".
menten, die in 2. Alternativ verwenden Sie keine
einem einzelnen asynchrone RTPC-Task zur
UDP-Stream Visualisierung der aus-
gemessen werden gewahlten Signale und ver-
konnen. suchen Sie, eine der anderen

verflgbaren "Acquisition Tasks"
zu verwenden.

-90 EMSGSIZE UDP messagezu 1. Bitte prifen Sie, ob die GréRe

lang

eines einzelnen Mess- oder
Parameterarrays groler als 64
Kilobyte ist. Reduzieren Sie die
Anzahl der Elemente, um die
Array-GrofRe innerhalb von 64
Kilobyte zu halten.

. Bitte prifen Sie, ob Ihr CAN-

Modul mehr als 32.000 Signale
enthalt. Versuchen Sie, es auf
32.000 Signale zu reduzieren
oder Ihr CAN-Modul aufzuteilen.

Einschrénkungen fir ETAS EE Versionen

ETAS Experiment Environment V3.8.0 (64-bit) ist nur in der Lage, LABCAR-OPE-
RATOR-, COSYM- und INCA-Workspaces zu verwenden und keine anderen Sig-
nalquellen. Wenn Ihr System sowohl lber die Version ETAS EE V3.7 als auch
tber die Version V3.8 verfligt, missen Sie fir die Standard-Workspace-Zuord-
nung zwischen ETAS EE V3.7 und V3.8 wechseln. Dies kann mit folgenden

Tools durchgefiihrt werden:
Standard-Workspace-Zuordnung fur ETAS EE V3.7:

C:\Program Fil es (x86)\ Common Fil es\ ETAS\ Experi nent
Envi ronnent\ 3. 7\ EERegi st er . exe
Standard-Workspace-Zuordnung fur ETAS EE V3.8:

C:\ Program Fi | es\ Coomon Fi | es\ ETAS\ Experi nent Envi -
ronment\ 3. 8\ EERegi st er. exe
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Die von LABCAR-NIF V5.4.13 und LABCAR-LCX V5.4.13 verwendeten Bibliothe-
ken "StringTemplate" und "ANTLR" unterliegen folgenden Lizenzen:

StringTemplate Software-Lizenz
[The BSD License]

Copyright (c) 2008, Terence Parr

All rights reserved.

Redistribution and use in source and binary forms, with or without modification,
are permitted provided that the following conditions are met:

Redistributions of source code must retain the above copyright notice,
this list of conditions and the following disclaimer.

Redistributions in binary form must reproduce the above copyright
notice, this list of conditions and the following disclaimer in the docu-
mentation and/or other materials provided with the distribution.

Neither the name of the author nor the names of its contributors may be

used to endorse or promote products derived from this software without

specific prior written permission.
THIS SOFTWARE IS PROVIDED BY THE COPYRIGHT HOLDERS AND CONTRI-
BUTORS "AS IS" AND ANY EXPRESS OR IMPLIED WARRANTIES, INCLUDING,
BUT NOT LIMITED TO, THE IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY
AND FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE ARE DISCLAIMED. IN NO EVENT
SHALL THE COPYRIGHT OWNER OR CONTRIBUTORS BE LIABLE FOR ANY
DIRECT, INDIRECT, INCIDENTAL, SPECIAL, EXEMPLARY, OR CONSEQUENTIAL
DAMAGES (INCLUDING, BUT NOT LIMITED TO, PROCUREMENT OF SUBSTI-
TUTE GOODS OR SERVICES; LOSS OF USE, DATA, OR PROFITS; OR BUSINESS
INTERRUPTION) HOWEVER CAUSED AND ON ANY THEORY OF LIABILITY,
WHETHER IN CONTRACT, STRICT LIABILITY, OR TORT (INCLUDING NEGLI-
GENCE OR OTHERWISE) ARISING IN ANY WAY OUT OF THE USE OF THIS
SOFTWARE, EVEN IF ADVISED OF THE POSSIBILITY OF SUCH DAMAGE.

ANTLR License

[ The BSD License]

Copyright (c) 2003-2008, Terence Parr

Al'l rights reserved.

Redi stribution and use in source and binary forms, with or
wi t hout nodification, are permtted provided that the fol -
| owi ng conditions are net:

1. Redistributions of source code nust retain the above
copyright notice, this list of conditions and the follo-
wi ng di scl ai mer.

2. Redistributions in binary formnust reproduce the above
copyright notice, this list of conditions and the follo-
wi ng disclaimer in the docunentation and/or other materi -
als provided with the distribution.
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3. Neither the name of the author nor the names of its
contributors nay be used to endorse or pronpte products
derived fromthis software without specific prior witten
per mi ssi on.

TH' S SOFTWARE | S PROVI DED BY THE COPYRI GHT HOLDERS AND
CONTRI BUTORS "AS | S" AND ANY EXPRESS OR | MPLI ED WARRAN-
TIES, INCLUDING BUT NOT LIMTED TO, THE | MPLI ED WARRAN-
TIES OF MERCHANTABI LI TY AND FI TNESS FOR A PARTI CULAR
PURPCSE ARE DI SCLAI MED. I N NO EVENT SHALL THE COPYRI GHT
OMNER OR CONTRI BUTORS BE LI ABLE FOR ANY DI RECT, | NDI RECT,
I NCI DENTAL, SPECI AL, EXEMPLARY, OR CONSEQUENTI AL DAMAGES
(1 NCLUDI NG, BUT NOT LI M TED TO, PROCUREMENT OF SUBSTI TUTE
GOODS OR SERVI CES; LOSS OF USE, DATA, OR PRCFITS; OR BUSI -
NESS | NTERRUPTI ON) HOWEVER CAUSED AND ON ANY THEORY OF
LI ABI LI TY, WHETHER I N CONTRACT, STRICT LI ABILITY, OR TORT
(1 NCLUDI NG NEGLI GENCE OR OTHERW SE) ARI SI NG | N ANY WAY OUT
OF THE USE OF THI S SOFTWARE, EVEN |F ADVI SED OF THE PCS-
SI BILITY OF SUCH DAMAGE.
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6 Kontaktinformationen

ETAS Hauptsitz

ETAS GmbH

Borsigstralie 24 Telefon: +49 711 34230
70469 Stuttgart Fax: +49 711 3423-2106
Deutschland Internet: www.etas.com

ETAS Regionalgesellschaften und Technischer Support
Informationen zu threm lokalen Vertrieb und zu Ihrem lokalen Technischen
Support bzw. den Produkt-Hotlines finden Sie im Internet:

ETAS Regionalgesellschaften  Internet: www.etas.com/de/contact.php
ETAS Technischer Support Internet: www.etas.com/de/hotlines.php
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