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ETAS Einfihrung

1 Einfilhrung

LABCAR-PINCONTROL V2.2 wird zusammen mit dem ES4440.1/.2 Compact Fai-
lure Simulation Module ausgeliefert. Das ES4440.1/.2 Compact Failure Simula-
tion Module wird zur Echtzeit-Fehlersimulation bei Steuergeraten eingesetzt.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 enthélt eine Bedienoberflache zur manuellen Steue-
rung und zur Konfiguration einer ES4440.1/.2 als auch einen COM-Controller fur
den automatisierten Betrieb.

Im Einzelnen kénnen Sie mit LABCAR-PINCONTROL V2.2 insbesondere folgende
Aufgaben durchfuhren:

* Manueller Test der Diagnosefunktionalitat von Steuergeraten:

— Erstellen und Verwalten von Failure Sets (ein Failure Set ist eine Gruppe
von Steuergeratesignalen, z.B. von allen Lambdasondensignalen)

— Einfache Auswahl eines einzelnen Signals zur Fehlersimulation

— Setzen der Fehlerdauer und der Parameter fur die Simulation von
Wackelkontakten.

— Aktivierung des Fehlers per Mausklick

e Konfiguration von ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Modules:
— Spezifizieren von IP- und CAN-Adressen der eingesetzten Module
— Konfiguration als Stand-Alone-, Master- oder Slave-System
— Selbsttest und Sicherungstest der ES4440.1/.2

e COM-API zum Einsatz im automatisierten Testbetrieb

1.1 Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch besteht aus den folgenden Kapiteln:
e Einfihrung” auf Seite 5
Dieses Kapitel
e, Arbeiten mit LABCAR-PINCONTROL V2.2" auf Seite 9

In diesem Kapitel werden vorbereitende Konfigurationsaufgaben und die
Bedienung von LABCAR-PINCONTROL V2.2 beschrieben.

e _API-Dokumentation” auf Seite 33

Diese Kapitel enthélt Informationen zum automatisierten Betrieb des
ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module mit dem COM-Control-
ler von LABCAR-PINCONTROL V2.2 oder Uber CAN.

1.1.1 Benutzerprofil

Dieses Handbuch richtet sich an Fachpersonal in den Bereichen Entwicklung und
Test von Kfz-Steuergeraten. Fachwissen im Bereich Mess- und Steuergeratetech-
nik wird vorausgesetzt.
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Umgang mit dem Handbuch

Darstellung von Information

Alle vom Anwender auszufthrenden Tatigkeiten werden in einem sogenannten
.Use-Case”-Format dargestellt. D.h., dass das zu erreichende Ziel zuerst in der
Titelzeile kurz definiert wird, und die jeweiligen Schritte, die notwendig sind, um
dieses Ziel zu erreichen, dann in einer Liste aufgefuihrt werden. Die Darstellung
sieht wie folgt aus:

Zieldefinition

eventuelle Vorabinformation...
e Schritt 1
eventuelle Erlduterung zu Schritt 1...
e Schritt 2
eventuelle Erlduterung zu Schritt 2...
e Schritt 3
eventuelle Erlduterung zu Schritt 3...
eventuelle abschlieBende Bemerkungen...
konkretes Beispiel:

Erstellen einer neuen Datei

Vor dem Erstellen einer neuen Datei darf keine andere gedffnet sein.
e Wadhlen Sie Datei — Neu.
Die Dialogbox , Datei Erstellen” erscheint.

e Geben Sie den Namen fur die Datei im Feld , Datei-
name” ein.

Der Dateiname darf nicht mehr als 8 Zeichen lang
sein.

e Klicken Sie OK.

Die neue Datei wird erstellt und unter dem von ihnen angegebenen Namen
abgelegt. Sie kdnnen nun mit der Datei arbeiten.

Typografische Konventionen

Folgende typografischen Konventionen werden verwendet:

Wihlen Sie Datei — Offnen. Meniibefehle werden fett/blau dargestellt.
Klicken Sie OK. Schaltflachen werden fett/blau dargestellt.

Drlcken Sie <EINGABE>. Tastaturbefehle werden in spitzen Klammern in
Kapitalchen dargestellt.
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Das Dialogfenster , Datei 6ff- Namen von Programmfenstern, Dialogfenstern,

nen” erscheint. Feldern u.a. werden in Anflihrungszeichen
gesetzt.

Wabhlen Sie die Datei Text in Auswahllisten, Programmcode, sowie

setup.exe aus. Pfad- und Dateinamen werden in der Schriftart

courier dargestellt.

Eine Konvertierung zwischen Inhaltliche Hervorhebungen und neu einge-
den Datentypen logisch und  fuhrte Begriffe werden kursiv gesetzt
arithmetisch ist nicht moglich.
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2.1

2.1.1

Arbeiten mit LABCAR-PINCONTROL V2.2

Arbeiten mit LABCAR-PINCONTROL V2.2

In diesem Kapitel werden vorbereitende Konfigurationsaufgaben und die Bedie-
nung von LABCAR-PINCONTROL V2.2 beschrieben.

.LABCAR-PINCONTROL V2.2 konfigurieren” auf Seite 9

In diesem Abschnitt finden Sie eine Beschreibung vorbereitender Aufga-
ben.

,Das Wire Harness File” auf Seite 14

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie ein Wire Harness File erstel-
len.

.LABCAR-PINCONTROL V2.2 bedienen” auf Seite 19

Dieser Abschnitt enthdlt eine Beschreibung aller Aktionen, die Sie in der
Bedienoberflache zur Simulation von Fehlern ausfiihren kénnen.

.Das Hauptmeni” auf Seite 31

Dieser Abschnitt enthélt eine zusammenfassende Beschreibung des
Hauptmenis von LABCAR-PINCONTROL V2.2.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 konfigurieren

Bevor Sie mit PINCONTROL arbeiten kénnen, mussen Sie bestimmte Einstellun-
gen bezlglich der Ethernetverbindungen und die eingesetzte Hardware betref-
fend vornehmen.

Konfiguration der Netzwerkkarte des Hostrechners

Bei der Netzwerkkarte, die zur Steuerung des ESES4440.1/.2 Compact Failure
Simulation Module verwendet wird, mussen folgende Einstellungen vorgenom-
men werden.

TCP/IP konfigurieren

e Wahlen Sie im Windows Startmend
Einstellungen — Systemsteuerung.

e Doppelklicken Sie im Fenster der Systemsteuerung
Netzwerk- und DFU-Verbindungen.

e Wadbhlen Sie die gewunschte Verbindung/das
gewUlnschte Gerat.

e Rechtsklicken Sie den Eintrag und wahlen Sie
Eigenschaften.

Das Fenster , Eigenschaften von <Name>" wird
geoffnet.

e \Wahlen Sie die Komponente , Internet Protokoll
(TCP/IP)".

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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e Klicken Sie Eigenschaften.

Das Fenster , Eigenschaften von Internet Protokoll”
wird geoffnet.
£zl Metzwerk- und DFU-¥erbindungen =]

3Com EtherLink =L 10/

Eigenschaften von Internet Protocol [TCP/IP]

.! Client far Microzoft Metwor
g File and Printer Sharing for

182 168 . 40 . 240
285 255 0285 . 0

[0k ] _sbbrechen |

e \Wahlen Sie die in der Abbildung gezeigten Einstel-
lungen:
IP-Adresse: 192.168.40.240
Subnetzmaske: 255.255.255.0

Sie kdnnen aber auch jede andere gultige IP-
Adresse verwenden.

e SchlieBen Sie alle Fenster mit OK.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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Ethernet-Konfiguration

Arbeiten mit LABCAR-PINCONTROL V2.2

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie den eingesetzten ES4440.1/.2
Compact Failure Simulation Modules Ethernetadressen zuweisen.

Etherneteinstellungen vornehmen

Im Hauptmen( von LABCAR-PINCONTROL V2.2
wahlen Sie Tools — ES4440 Ethernet Configura-
tion.

Sie erhalten eine Warnung, dass wéahrend der Kon-
figuration nur ein einziges Gerat (d.h. die zu konfi-
gurierende ES4440.1/.2) eingeschaltet sein darf.

Klicken Sie OK.

Das Dialogfenster ,ES4440 Ethernet Configura-
tion” wird geotffnet.

5:;: E54440 Ethernet Configuration M=]E3

—Device Configuration

Device Configuration:  Standalone

Serial Mumber: 180005
Firmnware Yersion: 0.9.09
Hardware Yersion: 0B12

—IP Configuration
Current |P &ddress: 1592.168.40.29
Current Subnet Mask:  255.255.255.0

—Mew P Configuration

Mew |P Address: lﬁ lﬁ IH lﬁ
Mew Broadcast Address: lﬁ lﬁ lﬁ ID_

Download I: I Cancel |
e

In diesem Fenster erhalten Sie Konfigurationsinfor-
mationen, inbesondere zur eingestellten IP-Adresse
und Subnetzmaske.

Im Feld ,New IP Configuration” kénnen Sie neue
Daten eingeben.

Klicken Sie Download, um die gednderten Daten
zur Hardware herunterzuladen.

oder

Klicken Sie Cancel, um den Dialog ohne Anderun-
gen zu verlassen.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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2.1.3 ES4440.1 Systemkonfiguration

Die Systemkonfiguration besteht im Zuweisen des Status der einzelnen Hardware
(Standalone, Master, Slave) und in der Konfiguration der CAN-Schnittstelle (nur
wenn die Steuerung Uber CAN erfolgen soll).

Hinweis

Die in diesem Abschnitt beschriebene Systemkonfiguration ist nur méglich,
wenn zur jeweiligen Hardware eine Ethernetverbindung besteht!

Devices found:

Device Tests

Check Fuses D |
Clean Up Relays |

Im Hauptment von LABCAR-PINCONTROL V2.2
wahlen Sie Tools — ES4440 System Configura-
tion.

Das Dialogfenster ,,ES4440 System Configuration”
wird gedffnet.

—FResistor Cascade —Device Configuration
R1 W Device Configuration: IStandanne 'l
R2 IW Serial Mumber: 180005
R3 IW Firrnweare: Yersion: 0.9.09
R4 IW Hardware Wersion: 0E12
ik |32'DDD i~ IP Canfiguration
RE W Current |P &ddress: 1592.168.40.29
2 IW Current Subnet Mask:  255.255.255.0
R& Iﬁ
R3 |511_DDU —CAN Configuration
R10 lm CAM 1D [Transmit to ES4440)  dec. A00
ol lm CAM ID [Receive from ES4440) dec.  [4m
R12 Im
R13 lm Baud Rate: ISDD kEBaud vl
R14 |1B_382_DDI CAN Terminatior: N -

Self Test |

Download | Cancel I

Device konfigurieren

In diesem Fenster konnen Sie eine Reihe von Einstel-
lungen vornehmen, die im Folgenden beschrieben
werden.

Wahlen Sie im Feld ,Devices found” diejenige
ES4440.1/.2, fur die die Einstellungen gelten sollen.

Im Feld ,,Device Configuration” kénnen Sie der
jeweiligen Karte ihren Status zuweisen (Standalone,
Master, Slavel, ...,Slave14).

Wenn die Konfiguration mit diesem Schritt vollstan-
dig ist, klicken Sie Download.

Die Konfiguration wird durchgefihrt und das Dia-
logfenster geschlossen.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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e Andernfalls fahren Sie mit weiteren Einstellungen
fort und beenden die Konfiguration anschlieBend
wie eben beschrieben.

IP-Konfiguration einsehen

Im Feld ,IP Configuration” finden Sie IP-Adresse
und Subnetzmaske der aktuell ausgewahlten Hard-
ware.

CAN-Schnittstelle konfigurieren

e \Wenn Sie lhre Hardware via CAN-Schnittstelle steu-
ern wollen, mussen Sie im Feld , CAN Configura-
tion” die dafur erforderlichen Einstellungen
vornehmen.

— CAN ID (Transmit to ES4440) dec.

Hier legen Sie die ID des jeweiligen Gerates fest,
die in einer Send-Botschaft fur dieses Gerat ent-
halten sein muss.

— CAN ID (Receive from ES4440) dec.

Hier legen Sie die ID des jeweiligen Gerates fest,
die in einer Receive-Botschaft von diesem Gerat
enthalten ist.

— Baud Rate:

Hier stellen Sie die Ubertragungsrate ein - wahl-
bar sind ,,500 kBaud” oder ,, 1 MBaud".

—  CAN Termination:

Hier kdnnen Sie festlegen, ob das jeweilige
Geréat eine CAN-Terminierung besitzt oder
nicht.

Informationen liber die Widerstandskaskade einsehen

Im Feld , Resistor Cascade” werden die tatsachli-
chen Widerstandswerte der internen Widerstands-
kaskade dargestellt.

Relais reinigen und Tests durchfiihren

e Eine Beschreibung der Aktionen, die Sie im Feld
.Device Tests” finden Sie unter ,Reinigen der
Relaiskontakte” auf Seite 28, ,Sicherungen testen’
auf Seite 29 und , Selbsttest durchftihren”
auf Seite 30.

1

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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2.2 Das Wire Harness File

Das Wire Harness File ist ein wichtiger Bestandteil eines Projektes - es enthélt eine
Beschreibung, welche die Steuergeratesignale an welche Kanale eines ES4440.1/
.2 Compact Failure Simulation Module verbunden sind.

FUr einen Steuergeratekanal muss damit ein Satz mit den folgenden Daten vor-
liegen:

e ECU Name

* Pin Number

e ES4440 Name

e Channel Number

Der Name des Pins (Pin Name) ist als erklarende Erganzung zur Pin Number
gedacht und muss nicht eindeutig sein.

Die folgende Abbildung enthalt ein Beispiel:

Load

&

Pin G = Channel 49
‘ g E441 (Maste)

B8 A58 (Engine Temperature)

(Temperature
Sensor) ECU1
LOAD ECU
CHA43-CH63 CH43-CH63 CHO-CH42 CHO-CH42
ES4440.1 (Slavel) Pinp = Clha””e' 3
Load
% § ? % ECU2
(Injector 1) oA oA . B1 (Injector 1)
LOAD ECU LOAD ECU
CHA43-CH63 CH43-CH63 CHO-CH42 CHO-CH42

Abb. 2-1 Beispielhafter Anschluss von Steuergeratesignalen und Lasten
In der Abbildung sind zwei Steuergerdte an zwei ES4440.1/.2 angeschlossen:
e ECU Name: ECU1/ECU2
® Pin Number: A58/B1
e Pin Name: Engine Temperature/Injector 1
e ES4440 Name: Master/Slave
e [ES4440 Connector: ECU/LOAD CH43-CH63 / ECU/LOAD CHO-CH42
e ES4440 Pin: G = Channel 49/ p = Channel 39

2.2.1 Erstellung eines Wire Harness File

In diesem Abschnitt finden Sie ein Beispiel, wie Sie aus Kabelbaumdaten, die in
einem Excel-Sheet abgelegt sind, ein Wire Harness File fur Ihr LABCAR-PINCON-
TROL V2.2 Projekt erstellen.

e Unter Windows XP:

C:\Documents and Settings\All Users\
Anwendungsdaten\ETAS\LABCAR-PINCONTROL\2.1\Excel\
LABCAR-PINCONTROLV2.0 Example.xls.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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e Unter Windows Vista/Windows 7:

C:\ProgramData\ETAS\LABCAR-PINCONTROL\
2.1\Excel\LABCAR-PINCONTROLV2.0 Example.xls

Die Excel-Datei besteht aus 3 Tabellen:
e WireHarnessData

In dieser Tabelle werden die Mappingdaten zwischen lhren Steuer-
gerateanschlissen und den ES4440-Anschlissen definiert.

e ES4440WireHarnessSignals

Auf diesem Tabellenblatt werden bestimmte Einstellungen vorgenommen,
damit die Daten in der Tabelle ,, WireHarnessData"” ausgewertet werden
kénnen.

e Execute_Example

Diese Tabelle bietet die Mdglichkeit, das Makro auszufthren und einen
einfachen , Open Load” Fehler an die ES4440 anzulegen (funktioniert nur
mit diesem Beispiel)

Die Tabelle ,, WireHarnessData”

In dieser Tabelle muss die Zuordnung zwischen den Steuergerateanschlissen und
ES4440-Anschlissen festgelegt werden.

Microsoft Excel - LABCAR-PINCONTROLY2.0_Example.zls [Schreibgeschutzt]

IE_] Datei  Bearbeiten  Ansicht  Einfugen  Format  Egztraz Daten  Fenster 7 Frage hier eingeben -

DEHd S @ B s -0 - F &£ U|E===Ey|E

i = e I el | © | @ By (ij= Bearbeitung zuriicksenden... Bearbeitung beendern... H

58 A 13
A | B8 | ¢ | D | E L F e | o |

| 1 |ECU Hame Pin Number Pin Name E54440 Name E54440 Connector ES4440 Pin
| 2 |[ECLh Al Signal A1 | Standalone ECU30Y_1 A
| 3 |[ECL1 A Signal A2 Standalone  ECLIE0Y 1 B
| 4 |[ECLN A Signal A3 Standalone  ECLE0Y 1 C

5]
| B
7
| 8 |
| 9

1n

H 4 F M Execute Example 3 WireHarnessData ES4440WireHarnesssignals |<| |
EBereit MF

Die einzelnen Spalten enthalten folgende Informationen:
e ECU Name
Der Name lhrer ECU (muss eindeutig sein).
e Pin Number
Der Pin der ECU (muss eindeutig sein, muss aber keine Zahl sein).
e Pin Name

Mogliche weitere Bezeichnung des Pins, z.B. Name des Signals, das an
diesem Pin anliegt (muss nicht eindeutig sein).

e ES4440 Name

Der Name der ES4440, mit der der Pin verbunden ist. (mégliche Namen
finden Sie in der Tabelle ,,ES4440WireHarnessSignals" unter , ES4440
Device Names”).

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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e ES4440 Connector

Hier definieren Sie, Uber welchen Anschlussstecker das Signal zu der
ES4440 gelangt (mogliche Namen finden Sie in der Tabelle
.ES4440WireHarnessSignals” unter ,,Connector/Pin/Channel/Electric
Type”).

e ES4440 Pin
Hier definieren Sie, mit welchem ES4440 Pin des oben definierten Steckers
lhr Steuergeratesignal verbunden ist (mdgliche Namen finden Sie in
Tabelle , ES4440WireHarnessSignals” unter ,,Connector/Pin/Channel/
Electric Type”).

Jede Zeile dieser Tabelle ergibt nun ein Mapping:

<ECU Name> + <Pin Number> (+ <Pin Name>) =
<ES4440 Name> + <ES4440 Connector> + <ES4440 Pin>

In dieser Darstellung wird auch deutlich, dass ,Pin Name" nicht eindeutig sein
muss - er dient lediglich als zusatzliche Beschreibung zur ,,Pin Number”.

Wenn Sie nun alle Steuergerate-Pins mit den zu verwendenden ES4440.1/.2 ver-
bunden haben, so haben Sie Ihr Wire Harness File vollstandig spezifiziert.

Nun missen noch einige Einstellungen vorgenommen werden, damit Ihre Daten
in die XML-Datei fir LABCAR-PINCONTROL V2.2 transformiert werden kénnen.

Anpassungen

Wabhlen Sie nun die Tabelle ,,ES4440WireHarnessSignals” - diese Tabelle enthalt
alle Daten, die das Makro benétigt, um aus den vorher definierten Kabelbaum-
daten die benétigte Datei zu erzeugen.

E Microsolt Excel - LABCAR-PINCONTROLYZ2.0_Exzample.xls [Schieibgeschutzt]
@J Datei  Bearbeiten  Ansicht  Einfligen  Format  Emtraz Daten  Fenster 2 Frage hier eingeben -8 X
0| S @ E -4 @ g -1 - |F KU SE==59y|E E
WA 3=
5 Wt W | > & 3y Bearbeitung zuriickgenden... Bearbejtung beenden... B
520 - &
| B | C [ 0 JE[T F T&[ H ] L] K |
1
| 2 | LABCAR-PINCONTROL V2.0 XML CREATION SETTINGS
)
I General Settings |
15 | TableMame WireHarmessData [full Path [ertexample ami
| 6 | StartRow 2
| 7 EndRow 4
& |
El
1o,
1
|12 Wire Harness Settings  [Column Connector |Pin |Channel [Electric Type ES4440 Device Names
[13] ECU Mame A ECUS0V 1| A 0{HT Standalone
[ 14| Pin Mumber i} ECUZOV 1| B T|HS Master
| 15 Pin Mame %] ECU3DV 1| C© 2|HC Slave<h
| 16 | ES4440 MNarne o ECUZOV 1| D 3HC
[ 17| ES4440 Connectar E ECUS0V 1) E 4|HC
| 18 | E34440 Pin F ECU3OV 1| F 5|HC
[ 19 ECUZOV 1| G 6|HC
| 20 | ECUa0v 1| H 7HC
| 21| ECUamv 1] J 8HC
[ 22| ECUS0V 1| K 9|HC
123 | ECU30w 1| L 10[HC
| 24 | ECU30V 1| M 11[HC
| 26 | ECUS0V 1) M 12|HC =
4 4 » w|f WireHarnessData % ES4440WireHarnessSignals [4] | LIJJ
Eeteit NF i
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Diese Tabelle enthalt folgende Informationen:

General Settings:

TableName

Hier definieren Sie, in welcher Tabelle sich die Daten ,ECU Name”, , Pin
Number”, ,Pin Name”, ,ES4440 Name", ,ES4440 Connector”, ,ES4440
Pin” befinden.

Start Row

Die erste auszuwertende Zeile der Tabelle ,, WireHarnessData”
End Row

Die letzte Zeile auszuwertende der Tabelle , WireHarnessData"

Wire Harness Settings:

Hier wird definiert, in welcher Spalte welche Information zu finden ist.

XML:

ECU Name

Die Spalte der Tabelle ,, WireHarnessData”, in der der Name des Steuer-
gerates definiert ist.

Pin Number

Die Spalte der Tabelle ,, WireHarnessData", in der die Nummer des Steuer-
geratepins definiert ist.

ECU Pin Name

Die Spalte der Tabelle , WireHarnessData”, in der der ECU Pin Name defi-
niert ist.

ES4440 Name

Die Spalte der Tabelle , WireHarnessData”, in der der Name der ES4440.1/
.2 definiert ist.

Die moglichen Namen sind in der Gruppe , ES4440 Device Names” (s.u.)
aufgefuhrt.

ES4440 Connector

Die Spalte der Tabelle ,WireHarnessData”, in der der Anschluss der
ES4440.1/.2 definiert ist. Die méglichen Anschliisse sind in der Gruppe
»Connector/Pin/Channel/Electric Type"” definiert.

ES4440 Pin

Die Spalte der Tabelle ,, WireHarnessData”, in der der Anschlusspin defi-
niert ist.

.ES4440 Pin” muss zum jeweiligen ,,ES4440 Connector” passen. Die

maoglichen Pins sind in der Gruppe ,, Connector/Pin/Channel/Electric Type”
(s.u.) definiert.

Full Path

Hier kdnnen Sie Namen und Pfad des vom Makro zu erzeugenden Wire
Harness Files definieren.

ES4440 Device Names:

Definition der Namen aller eingesetzter ES4440.1/.2

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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Connector/Pin/Channel/Electric Type:
Enthalt die komplette Beschreibung aller AnschlUsse einer ES4440.1/.2.
Hinweis

Andern Sie keine Felder mit grauem Hintergrund. Dies kann dazu fiihren, dass
eine fehlerhafte oder gar keine Datei erzeugt wird.

Erstellung des Wire Harness Files

Nachdem alle Einstellungen vorgenommen worden sind, kann das Wire Harness
File erzeugt werden.

e Wechsel Sie zur Tabelle , Execute_Example”.

e Klicken Sie die Schaltflache Create
WireHarnessFile for ES4440.

oder
e \NVahlen Sie Extra — Macro — Macros....

e Wahlen Sie das Makro ,, CreateXML" und klicken
Sie Ausfiihren.

Die erfolgreiche Ausfiihrung des Makros wird durch
folgenden Dialog angezeigt:

Create XML Result x|

HML wiritten to: c:hexample. sml

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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2.3 LABCAR-PINCONTROL V2.2 bedienen

In diesem Abschnitt finden Sie eine Beschreibung aller wichtigen Schritte, um ein
ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module von der Bedienoberflache von
LABCAR-PINCONTROL V2.2 aus zu steuern.

Im Einzelnen finden Sie in diesem Abschnitt Beschreibungen der folgenden
Benutzeraktionen:

.LABCAR-PINCONTROL V2.2 starten” auf Seite 19
.Signale aus Wire Harness File importieren” auf Seite 20
.Eine neues Failure Set erstellen” auf Seite 21
.Signal hinzufigen” auf Seite 23

.Signal entfernen” auf Seite 24

.Mehrfachfehler setzen” auf Seite 24

.Einen Wackelkontakt simulieren” auf Seite 25
.Einen Kontaktwiderstand simulieren” auf Seite 26
. Strom messen” auf Seite 27

.Reinigen der Relaiskontakte” auf Seite 28
.Sicherungen testen” auf Seite 29

. Selbsttest durchfihren” auf Seite 30
~Darstellungsoptionen festlegen” auf Seite 30

LABCAR-PINCONTROL V2.2 starten

e |Im Windows Startment wahlen Sie Programme —
ETAS — LABCAR-PINCONTROL V2.2 —
PinControl.exe.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 wird getffnet.

% LABCAR-PINCONTROL & & - New Project

b File  “iew Signale Toolz Help

P02 E G

Failure Sets A X || ) Failure Set

Signals 1 X

Application Log 1 X

1

I Time | Meszage

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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Die Bedienoberflache von LABCAR-PINCONTROL V2.2 besteht aus folgenden

Teilen:

Signals

In diesem Fenster werden die Signale des projektspezifischen Wire Har-
ness File dargestellt (siehe ,Signale aus Wire Harness File importieren”
auf Seite 20).

Failure Sets

In diesem Fenster werden die vom Benutzer zu Failure Sets gruppierten
Signale (mit zugewiesenen Fehler) dargestellt (siehe , Eine neues Failure
Set erstellen” auf Seite 21).

Failure Set

In diesem Bereich werden die Register mit den verschiedenen Fehlertypen
angezeigt. Hier wird das aktuell gewahlte Failure Set definiert, d.h. Fehler
zu Signalen zugewiesen (siehe ,,Mehrfachfehler setzen” auf Seite 24).

Application Log
In diesem Bereich werden Informationen und Meldungen ausgegeben.

Als ersten Schritt importieren Sie die Signale, indem Sie die Daten aus Inrem Wire
Harness File importieren.

Signale aus Wire Harness File importieren

e Rechtsklicken Sie in das Fenster ,Signals”.

e Aus dem Kontextmeni wahlen Sie Import
WireHarness File.

Signals

[&5) Add Signal to Failure Set

|2T Import YWireHarness File

Ein Dateiauswahlfenster wird getffnet.
e Wadhlen Sie die XML-Datei, die Ihre Kabelbaum-
spezifikation enthalt.

Choose wire harness file... 2>

Suchen ir: I@W’ireHamessFile j = cF B

Creation_Template

Die Signale werden importiert und im Fenster
.Signals” angezeigt.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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Signal

-'ﬁ EC
----%Lknal Al (A1)
% Signal A10 (410)

% Signal AT1 (811)
% Signal A12 (812)
% Signal A13(813)
% Signal A14 (414)
% Signal A15 (415)
% Signal ATE (416)
% Signal A17 (817)
% Signal A18 (418)
% Signal A19(419)
B Sional A7 1A LI

e Speichern Sie das Projekt mit Save as.

Jetzt liegen Ihnen alle Informationen vor, wie das Steuergerat mit dem ES4440.1/
.2 Compact Failure Simulation Module verbunden ist. Als nachstes gruppieren
Sie bestimmte, fur Ihr aktuelles Projekt interessante Signale in einem (oder meh-
reren) Failure Set(s).

Eine neues Failure Set erstellen

e Rechtsklicken Sie in das Fenster ,Failure Sets”.

e Aus dem KontextmenU wahlen Sie Create failure
set.

| Create failure set... L\ |

Rename failure set...
S8 | Delete failure s=t

e Geben Sie einen Namen fur das zu erstellende Fai-

lure Set an.

Mame of the new Failure Set:

oK ‘E I Cancel

|[EEET

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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e Klicken Sie OK.
Das Failure Set ,OBDII"” wird erstellt.

e Klicken Sie das neu erstellte Failure Set an.

Im rechten Teil der Bedienoberfldche werden jetzt
(in verschiedenen Registern) alle Fehlerarten ange-
zeigt, die verfligbar sind.

% LABCAR-PINCONTROL %4 i - MyProject.pcp 5[]
© Fle ‘iew Signak Tools  Help
A A s
E i) Failure Set | %
Multiple: Errors |Fast Switch | Enors | Fast Suitch I Enors | High Voltage Enors |
+Ubatt A o 81 +bat B [ .
ECU # | Pin # | ECU Pin Name Eu/mﬁ St L0AD St L0AD Légn(sg
ECU LOAD ~Ubatt A ECU LOAD ~Ubatt B

Signals 1

I» ] x

ianal A1
Signal 410 [510)
Signal 411 [511)
Signal 412 [512)
Signal 413 [513)
Signal 414 [514)
Signal 415 [415)
Signal 416 [515]
Signal 417 [517)
Signal 418 [518)
Signal 419 419
Qngnal Lyl IA[?I ] LI

Application Lag

Enar Active Tims [rms] [1 Activate Enor

Time | Message |
Li 162450  ETAS LABCARPINCONTROLY2.0 Communication Controller (Loglnio)
16:2450  ETAS LABCAR-PINCONTROLV2 0 Commurication Contraller [wirsH amessCh)
16:2450  Wirchamess File CAETASDatabLABCAR PINCONTROLZ DMisc\WireHamessFile\Standalone.sml contains 80 Valid Signals and 0 Invalid Signats
(4 162451 Project suscesstull oaded from C:AE TASD ats\LABCAR-PINCONTROL2 DYMisctwireH amessFils\MyProject pop
4 162559 Falwe Set OBDI| created.

Sie werden jetzt das Failure Set ,,OBDII” durch das
Hinzufligen von Signalen vervollstandigen.
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Signal hinzufiigen

e \Wahlen Sie im Fenster ,Signals” ein Signal.

e Ziehen Sie es (mit gedrlickter Maustaste) in das
zuvor gewahlte Register (z.B. Multiple Errors).

% Signal 410 (410)
% Signal 411 (811
% Signal 412 (812)
% Signal 413 (813)
% Signal 414 [814)
%2 Sianal A15 18181

o Verfahren Sie auf die selbe Weise mit weiteren Sig-
nalen.

LABCAR-PINCONTROL - MyProject pcp

ECU LDAD

ECU L0AD ECU L0AD

ALz mional AlZ
A48 Signal A48
signal ASS
Signal A5

r r r
r r r
r r r
r r r

%, Signal 464 [864)
%, Signal 47 [47)
%, Signal 48 (48]
% Signal 49 [A9)

%, Signal B1 [B1)

%, Signal B10(B10)
%, Signal B11 (B11)
%, Signal B12 (B12)

A7 152450  ETAS LABCAR-FINCONTROLVZ.0 Communication Controller [Loginia)
@ 16:2450  ETAS LABCAR-PINCONTROLYZ2.0 Communication Controller [wireH amessChl]
35 162450  ‘wichamess File CAETASD atabLABCAR-PINCONTROLZ 0\Misc\WwireHamessFile\Standalone #ml eontains B0 Valid Signals and 0 Invalid Signals
@ 162451 Project successfully lnaded from C:AETASD ata\LABCAR-PINCONTROLZ D\MisciwireH amessFile\t pProject pop

1 162559 Faiure Set OBDI created.

e Speichern Sie das Projekt.

Das Failure Set ist jetzt Bestandteil Ihres Projekts.

Bei Bedarf kdnnen Sie jetzt weitere Failure Sets auf
die eben beschriebene Art erstellen.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch

23



Arbeiten mit LABCAR-PINCONTROL V2.2 ETAS

Signal entfernen

Wenn Sie ein irrtimlich hinzugefugtes Signal wie-
der aus dem Failure Set entfernen wollen, klicken
Sie mit der rechten Maustaste auf dieses.

Wahlen Sie Remove Signal.

In Name

ECU LOAD

ECU LOAD =Ubatt A

O

a1z Signal 412
Signal A48
Signal ASS

OOmnn
OOmnn

r
r
r
r

Das Signal wird aus Ihrem Failure Set entfernt.

Um jetzt fur bestimmte Signale des Failure Sets Mehrfachfehler! zu setzen,

gehen Sie wie folgt vor.
Mehrfachfehler setzen

Um fur die Signale ,,Signal A12", ,Signal A48 und
Signal A64" eine Leitungsunterbrechung zu simu-
lieren, wahlen Sie die jeweiligen Kastchen.

Fur das Signal , Signal A55" setzen Sie den Fehler
.Kurzschluss gegen +UBatt_A". Da bei diesem Feh-
ler die Last angeschlossen bleiben soll, markieren
Sie das entsprechende Kastchen in der Spalte , With
Load (S1)”.

Zuletzt wahlen Sie fur das Signal ,,Signal A9” eben-
falls einen Kurzschluss gegen +UBatt_A.

ECU LOAD

Signal 412

Signal A48
Signal ASS
Signal A9

Signal A4

! Information tiber die verschiedenen Fehlerarten finden Sie im Benutzerhand-
buch des ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module.

24
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Tragen Sie unten im Register die Zeit ein, fur die die
Fehler aktiv sein sollen.

.-1" bedeutet, dass die Fehler so lange anliegen,
bis erneut Activate Error gedriickt wird.

Klicken Sie Activate Error.

Die Fehler werden aktiviert - wahrend ihrer Ausfih-
rung werden die Signalbezeichnungen griin hinter-
legt.

) Failure Set |

Multiple Errars | Fast Switch | Errorsl Fast Switch |1 Errorsl High oltage Errorsl

ECU # | Pin # | ECU Pin Name

+lbatt A ECU .51 +Ubatt B EcU 51 ™
ECU L0AD A 164D i LOAD LD"AD[S1]
ECU LOAD -Ubatt & ECU LOAD -Ubatt B
4 r r r r r
4 r r r r r
r 4 r r r 4
r 4 r r r -
[ r r r r r

Einen Wackelkontakt simulieren

Bei Fehlern in den Registern ,,Fast Switch | Errors” und ,,Fast Switch Il Errors” ist
auch die Simulation von Wackelkontakten méglich, d.h. ein bestimmter Fehler
liegt nicht fur einen definierten Zeitraum an, sondern wird mit einer bestimmen
Frequenz und Tastverhaltnis geschaltet.

Wechseln Sie z.B. in das Register , Fast Switch |
Errors”.

Hinweis

Beim Wechsel in anderes Register werden die im
aktuellen Register ausgewdhlten Fehler wieder
geldscht!

Wahlen Sie einen Fehler aus.

Aktivieren Sie im Feld , Loose Contact” die Option
JActivate”.

Geben Sie unter ,Duty Cycle” das gewlnschte Tast-
verhaltnis ein.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch

25



Arbeiten mit LABCAR-PINCONTROL V2.2 ETAS

e Geben Sie unter , Frequency” die gewlnschte Fre-
quenz ein.

Signal 412
Signal A48
Signal ASS

Signal A9
Signal A4

e Geben Sie unter ,Error Active Time" die
gewulnschte Dauer der Wackelkontaktsimulation
an.

e Zur Ausfihrung des Fehlers klicken Sie Activate
Error.

Einen Kontaktwiderstand simulieren

Die Fehler mit Kontaktwiderstanden (Inline, Pin-to-Pin, Leckstréme zu Batterie-
spannungen) finden Sie im Register , Fast Switch Il Errors”.

e \Wahlen Sie in diesem Register einen Fehler aus (z.B.
einen Leitungswiderstand).
Hinweis

Beachten Sie, dass Sie einem Pin-to-Pin-Fehler zwei
Signale zuweisen mussen!
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e Geben Sie im Feld ,Resistor Value” den gewlnsch-
ten Widerstand ein.

D [] LoAD ,
-Ubatt B ECU LOAD

Signal 412
Signal A48
Signal ASS
Signal A9

Signal A4

e Geben Sie unter , Error Active Time" die
gewulnschte Dauer der Fehlersimulation an.

e Zur Ausfihrung des Fehlers klicken Sie Activate
Error.

Strom messen

Im Register , Fast Switch Il Errors” gibt es die Méglichkeit, den Strom zu messen,
der in einer Signalleitung flieBt, indem dieses Signal Uber die Frontplattenan-
schlisse , Current” geflhrt wird.

e \Wahlen Sie das entsprechende Signal.

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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Geben Sie unter , Error Active Time" die
gewUlnschte Dauer der Messung ein.

Signal 412

Signal A48

Signal ASS

Signal A9

Signal A4

; ; E%%
-Ubatt B
i I i
-

Zur Ausfuhrung des Fehlers klicken Sie Activate
Error.

Das gewahlte Signal wird jetzt Gber die Anschlisse
,Current” auf der Frontplatte des ES4440.1/.2
Compact Failure Simulation Module gefihrt, an
denen dann der Uber diesen Kanal flieBende Strom
gemessen werden kann.

Reinigen der Relaiskontakte

Zur Reinigung oxidierter Relaiskontakte gehen Sie wie folgt vor:

28

Wabhlen Sie Tools — ES4440 System
Configuration.

Das Dialogfenster ,,ES4440 System Configuration”
wird geoffnet.

Wahlen Sie im Feld ,Devices found” die Hardware,
auf die sich die nachfolgende Aktion beziehen soll.
Im Feld ,,Device Tests” klicken Sie Clean Up Relays.

Es erscheint eine Warnmeldung, dass Sie vor Durch-
fUhrung der Reinigung alle Steckanschlisse von Typ
,LOAD"” und ,,ECU" entfernen sollten.

LABCAR - PINCONTROL x|

/N

ok ] Coneel |
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e Im folgenden Fenster kénnen Sie nun Relais einzel-
ner Kanale auswahlen oder auch alle reinigen
## ES4440: Clean Relays M=]E3

ES4440 Device: Standalone

—High Current Relay

Channel Mumber [0-63): I 4 Start

—High oltage Relay

Channel Mumber [0-15): I 0 Start |
Clean &l Channels | Eancell Cloze |

Hinweis

Da bei der Reinigung jedes Relais zehnmal geschaltet
wird, kann eine Reinigung aller Relais einige Minuten
in Abspruch nehmen!

Sicherungen testen

Zu Testen der funf Sicherungen der Fehler-Rails gehen Sie wie folgt vor:

e \Wahlen Sie Tools — ES4440 System
Configuration.

Das Dialogfenster ,ES4440 System Configuration”
wird geoffnet.

e Wahlen Sie im Feld ,, Devices found” die Hardware,
auf die sich die nachfolgende Aktion beziehen soll.

e |m Feld , Device Tests” klicken Sie Check Fuses.

Der Sicherungstest wird duchgefthrt und das
Ergebnis angezeigt.

## ES4440 Fuses M=]E3

Fuse States
Fuze E1: Ok
Fuse E2: Ok
Fuze E3: Ok
Fuze E4: Ok
Fuze E&: Ok

Cloze

Hinweis

Die Position der Sicherungen im Gerdt und deren
Spezifikation ist im Handbuch zum ES4440.1/.2
Compact Failure Simulation Module beschrieben.
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Selbsttest durchfiihren

Bei einem Selbsttest werden PLD, der CAN-Controller und das EEPROM auf ihre
Integritat Gberprift. Um einen Selbsttest durchzufiihren gehen Sie wie folgt vor:

e Wahlen Sie Tools — ES4440 System
Configuration.

Das Dialogfenster ,,ES4440 System Configuration”
wird geoffnet.

e Wahlen Sie im Feld , Devices found” die Hardware,
auf die sich die nachfolgende Aktion beziehen soll.

e |m Feld , Device Tests” klicken Sie Self Test.

Der Selbsttest wird durchgeftihrt und das Ergebnis
im Log-Fenster angezeigt.

Darstellungsoptionen festlegen

Sie konnen die Darstellung der Bedienoberflache von LABCAR-PINCONTROL
V2.2 beim Programmestart als auch die Sortierung der Signale im Fenster
»Signals” beeinflussen.

e Wahlen Sie Tools — Options....

e Im linken Teil des Fensters ,, Options” wahlen Sie
. Main window".

e Wadhlen Sie unter ,Startup Mode"” die gewlnschte
Darstellung des Hauptfensters.

Options x|

Startup mode: j

masimized
mmirimized

0T
:

If the startup mode iz =& to momar he widt and heght' property are used for

the window size, atherwise they are ignored.

wiidth: IU 3:
Height: IU 3:

Ok I Cancel | Apply | Helg |

e Wenn Sie die Option ,,normal” wahlen, kénnen Sie
bei ,Width” und ,Height” die Breite und die Hohe
des Fensters festlegen.
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e Mit der Option ,Signal Order” kénnen Sie festle-
gen, ob die Signale (im Fenster ,Signals”) nach
ihrem Namen oder nach ,,Pin Number” geordnet
werden.

El Options

Das Hauptmenu

In diesem Abschnitt finden Sie eine Beschreibung des Hauptmenus von
PINCONTROL.

Das Menu ,, File”

Mew Project
Open Project...
Save Project

Save Project Az,

Exit

File - New Project

Erstellt ein neues Projekt

File — Open Project...

Offnet ein zuvor gespeichertes Projekt
File — Save Project

Speichert das aktuell geladene Projekt. Neben Konfigurationsdaten wer-
den insbesondere die Daten des Failure Sets (Pin Name, Pin Number und
ECU Name) gespeichert.

File — Save Project As...

Speichert das Projekt unter einem anderen Namen
File — Exit

Beendet LABCAR-PINCONTROL V2.2

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch
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Das Men( ,, View”

Wiew

ZI Failure Sets
ZI Signals
Application Log

View — Failure Sets

Anzeigen/Verbergen des Bereiches, in dem die Failure Sets des Projektes
dargestellt werden

View — Signals

Anzeigen/Verbergen des Bereiches, in dem die Signale des ins Projekt
importierten Wire Harness Files dargestellt werden.

View — Application Log
Anzeigen/Verbergen des Log-Fensters

Das Mendi , Signals”

Signals

g’ Import WireHarmess File |

Signals — Import WireHarness File
Ermoglicht die Auswahl eines Wire Harness Files

Das Ment ,, Tools”

Tools

gﬁ ES4440 System Configuration
"EE‘ ES4440 Ethemet Configuration

‘\’b DOptions..

Tools — ES4440 System Configuration

Offnet das Dialogfenster, in dem die Systemeinstellungen vorgenommen
werden

Tools — ES4440 Ethernet Configuration

Offnet das Dialogfenster zur Konfiguration der Ethernetschnittstelle
Tools — Options...

Offnet das Dialogfenster zur Definition von Darstellungsoptionen

Das Mend ,,Help”

Help — About

Offnet ein Fenster mit Versionsinformationen
Help — Support

Offnet ein Fenster mit ETAS Kontaktadressen
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3.1.1

API-Dokumentation

API-Dokumentation

Diese Kapitel enthalt Informationen zum automatisierten Betrieb des ES4440.1/
.2 Compact Failure Simulation Module mit dem COM-Controller von LABCAR-
PINCONTROL V2.2 oder Uber CAN.

Im Einzelnen enthélt dieses Kapitel folgende Informationen:
e Einfuhrung” auf Seite 33
e Konfigurationen und Reihenfolge der CAN-Botschaften” auf Seite 34
e Initialisierung” auf Seite 41
e ,Detaillierte Beschreibung der Befehle” auf Seite 42

EinfUhrung

Das ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module kann sowohl Gber Ethernet
als auch Uber CAN gesteuert werden. Das Ethernet-Protokoll wird von dem mit-
gelieferten COM-Controller unterstitzt. Das CAN-Protokoll ist dazu gedacht, um
ein Echtzeit-Simulationstarget Gber eine CAN-Karte direkt mit einer oder mehre-
ren £S4440.1/.2 zu verbinden.

Diese API-Beschreibung beinhaltet die Methodenaufrufe des COM-Controllers
und die Datenstruktur der CAN-Botschaften.

Aufgaben des COM-Controllers

Die folgende Abbildung zeigt die Arbeitsweise des COM-Controllers.

3" Party Tool

1 1
COoM l

T
| Ethernet |

ES4440 Firmware

ES4440 Firmware ES4440 Firmware

==
R
=

EingangsgroBen des COM-Controllers sind der Steuergeratename und Steuerge-
rateanschluss. Mit Hilfe des Wire Harness Files weist der COM-Controller diesen
GroBen eine ES4440.1/.2 und die Nummer des jeweiligen Anschlusspins zu.

Desweiteren sorgt der COM-Controller fir die Ubersetzung der COM-Methoden
auf das Ethernet-Protokoll. Bei Master/Slave-Konfiguration Gbernimmt der COM-
Controller zudem die Verteilung der Befehle auf die richtigen ES4440-Module.
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3.1.2

3.1.3

3.2

Einsatz der CAN-API

Die CAN-Botschaften werden direkt zur jeweiligen ES4440.1/.2 geschickt. Da die
ES4440.1/.2-Module nicht miteinander kommunizieren kénnen, muss der
Benutzer Sorge tragen fur

e das Mapping vom Steuergerdatename und -pins zu den ES4440-Modulen
und

e die Verteilung der Befehle an die ES4440-Module im Master/Slave-Betrieb.
Dateninhalte der COM- und der CAN-API

Die Dateninhalte der COM-API und der CAN-API sind bis auf eine Ausnahme
gleich. Die Ausnahme besteht darin, dass der COM-Controller als Inputdaten
Steuergeratename und Pinnamen erwartet und die CAN-API Pin Nummern der
ES4440-Module.

Konfigurationen und Reihenfolge der CAN-Botschaften

In diesem Abschnitt wird die Verteilung der CAN-Botschaften an die jeweils ver-
wendeten ES4440-Module beschrieben. Im Folgenden werden alle Fehlerfalle
aufgefthrt und gezeigt, in welcher Reihenfolge die CAN-Botschaften an die ver-
schiedenen ES4440-Module geschickt werden mussen.

Generell gelten dabei folgende Regeln:

e Die Aktivierung der Relaisfehler geschieht immer durch das Master-
Modul. Damit wird gewahrleistet, dass der Fehler von allen ES4440-
Modulen gleichzeitig geschaltet wird.

e FUr Fehler, die mit MOSFETs realisiert werden, wird die Aktivierung an dem
Modul vorgenommen, an dem auch der Fehler konfiguriert wurde.

e Sobald an einem ES4440-Modul ein Fehler konfiguriert wurde, benétigt
dieses auch einen Reset-Befehl, damit der Fehler wieder aufgehoben wird.

® Pin-to-Pin-Fehler stellen eine gewisse Ausnahme dar - diese werden
gesondert behandelt.
Hinweis

Die dargestellte Szenarien mit Master/Slave-Konfiguration sind beispielhaft -
wenn eine Befehlsausfihrung auf ,Slave 1“ dargestellt wird, kénnte dies auch
der Master oder ein anderer Slave sein!
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Einfachfehler in Stand-Alone-Anwendungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmablaufe gelten fur Einfachfeh-
ler, die auf einem ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module ausgefiihrt
werden.

Host PC

ES4440

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

1. Fehlerkonfiguration
Hochstromfehler:
— Open_Load
oder
— ShortCut xUBATTy 20A
oder

— Pin2PinFirstChWithoutLoad/
Pin2PinSecondChWithoutLoad

Hochspannungsfehler:
— Open_Load 400V
oder
— ShortCut_ xUBATTy 400V
oder
— Pin 2 Pin 400V
2. Fehleraktivierung
— Activate relay
3. Zuriicksetzen des Fehlers
— Reset_all errors

Programmablauf fir Fehler, die mit MOSFETs realisiert werden

1. Fehlerkonfiguration
— Open Load realtime
oder
— ShortCut xXUBATTy 20A realtime
oder
— Pin2PinFirstChRelatimeWithLoad
oder
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3.2.2

— Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad
oder
— RInline realtime
oder
— Pullup Pulldown xUBATTy 20A realtime
2. Fehleraktivierung
— Activate realtime switch
3. Zuriicksetzen des Fehlers

- Reset all errors

Mehrfachfehler in Stand-Alone-Anwendungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmabldufe gelten fur Mehrfach-
fehler, die auf einem ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module ausge-
fihrt werden.

ES4440

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

1. Fehlerkonfiguration
(max. 10 Befehle werden der Reihe nach an die ES4440 verschickt)
— Open_Load
und/oder
- ShortCut xUBATTy 20A
2. Fehleraktivierung
— Activate relay
3. Zuricksetzen der Fehler

— Reset_all errors
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3.2.3 Einfachfehler in Master/Slave Anwendungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmablaufe gelten fur Einfachfeh-
ler, die auf einem Master/Slave-System ausgefihrt werden.

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

Host PC

Standard Switch /ES600

ES4440 ES4440 ES4440
Slave 1 Master Slave 2

1. Fehlerkonfiguration (auf Slave 1)
Max. 10 Hochstromfehler:
— Open_Load
und/oder
— ShortCut xUBATTy 20A
2. Fehleraktivierung (auf Master)
- Activate relay
3. Zuriicksetzen der Fehler (auf Slave 1) *
- Reset_all errors
4. Zuriicksetzen der Fehler (auf Master) **

- Reset_all errors

* Der Befehl ,Zurlicksetzen des Fehlers” auf einem Slave wird zunachst nur
gespeichert.

** Der Befehl ,Zurlcksetzen des Fehlers” auf dem Master bewirkt ein synchro-
nes Zuriicksetzen der Fehler auf dem Master und allen Slaves, die diesen Befehl
zuvor gespeichert haben.
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Programmablauf fir Fehler, die mit MOSFETs erzeugt werden

Host PC

Standard Switch /ES600

ES4440 ES4440 ES4440
Slave 1 Master Slave 2

1. Fehlerkonfiguration

Open_ Load realtime

oder

ShortCut xXUBATTy 20A realtime

oder

RInline_realtime

oder

Pullup Pulldown xUBATTy 20A realtime

2. Fehleraktivierung

— Activate realtime switch

3. Zuriicksetzen des Fehlers

Reset_all errors

Sonderfall: Pin-to-Pin-Fehler mit Last

Standard Switch /ES600

ES4440

ES4440 ES4440
Slave 1 Master Slave 2

1. Fehlerkonfiguration fiir ersten Pin (auf Slave1)

Pin2PinFirstChRelatimeWithLoad

2. Fehlerkonfiguration fiir zweiten Pin (auf Slave 2)

Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad

LABCAR-PINCONTROL V2.2 - Benutzerhandbuch



ETAS API-Dokumentation

3. Fehleraktivierung (auf Slave1)
— Activate realtime switch

4. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave1)
— Reset_all errors

5. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave 2)

— Reset all errors

Sonderfall: Pin-to-Pin ohne Last

Host PC

Standard Switch /ES600

ES4440 ES4440 ES4440
Slave 1 Master Slave 2

1. Fehlerkonfiguration fiir ersten Pin (auf Slave 1)
— Pin2PinFirstChWithoutLoad

2. Fehlerkonfiguration fiir zweiten Pin (auf Slave 2)
— Pin2PinSecondChWithoutLoad

3. Fehleraktivierung (auf Master)
— Activate relay

4. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave 1)
— Reset all errors

5. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave 2)
— Reset_all errors

6. Zurlicksetzen des Fehlers (auf Master)

— Reset_all errors

Hinweis

Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet - es befindet sich keine Sicherung im
Fehlerpfad zwischen Pin 1 und Pin 2!
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3.24

Mehrfachfehler in Master/Slave-Anwendungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmabldufe gelten fur Mehrfach-
fehler, die auf einem Master/Slave-System ausgefuhrt werden.

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

Host PC

Standard Switch /ES600

ES4440 ES4440 ES4440
Slave 1 Master Slave 2

1. Fehlerkonfiguration (auf Slave 1)
Max. 10 Hochstromfehler:
— Open_Load
und/oder
— ShortCut xUBATTy 20A
2. Fehlerkonfiguration (auf Slave 2)
Max. 10 Hochstromfehler:
— Open_ Load
und/oder
— ShortCut xUBATTy 20A
3. Fehleraktivierung (auf Master)
- Activate relay
4. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave1)
— Reset_all errors
5. Zuriucksetzen des Fehlers (auf Slave 2)
— Reset_all errors
6. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Master)

— Reset all errors
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3.3 Initialisierung

3.3.1 Initialisierung des COM-Controllers

Die Initialisierungsprozedur des COM-Controllers sieht wie folgt aus:
Dim returnValue As Integer
Dim WireharnessPath As String
'access CommCtrlAccess
Set ctrla = CreateObject
("ETAS.PTS.PINCONTROLV2.CommCtrl.CommCtrlAccess")

'using CommCtrlAccess class you can try to access the
singleton instance

Set ctrl = ctrla.CommCtrlInstance

returnValue = ctrl.InitErrorSimulationUsingFile (Wire-

harnessPath)

Die Exit-Procedure hat folgende Form
'free CommCtrl Singleton instance

Call ctrla.FreeCommCtrlInstance

Hinweis
Der COM-Controller kann jeweils nur von einer Anwendung verwendet
werden!

3.3.2 Initialisierung fur CAN

Fur CAN ist keine Initialisierung notwendig.
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3.4 Detaillierte Beschreibung der Befehle

In diesem Abschnitt finden Sie die vollstandige Syntaxbeschreibung aller Befehle.

Im Einzelnen sind dies:

.Der IDN-Befehl” auf Seite 47

.Open_Load" auf Seite 48

.Open_Load_realtime” auf Seite 49
»ShortCut_xUBATTy_20A" auf Seite 50
»ShortCut_xUBATTy_20A_realtime” auf Seite 51

. PiN2PinFirstChWithoutLoad” auf Seite 52
.Pin2PinSecondChannelWithoutLoad" auf Seite 53
. Pin2PinFirstChRealtimeWithLoad" auf Seite 54
.Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad” auf Seite 55
+RInline_realtime” auf Seite 56

. Pullup_Pulldown_xUBATTy_20A_realtime” auf Seite 58
.Open_Load_400V" auf Seite 59
»ShortCut_xUBATTy_400V" auf Seite 60
»ShortCut_xUBATTy_400V_Ex" auf Seite 61
LPin_2_Pin_400V" auf Seite 62
LPin_2_Pin_400V_Ex" auf Seite 63
.Reset_all_errors” auf Seite 64

JActivate_relay” auf Seite 65
LActivate_realtime_switch” auf Seite 67

. Test fuses” auf Seite 69

. CurrentMeasurement” auf Seite 71
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3.4.1 Allgemeine Befehlsstruktur

Im Folgenden finden Sie eine Beschreibung der allgemeinen Struktur der CAN-
Send- und CAN-Receive-Botschaften.

CAN-Send-Botschaft

COM_command_name(arguments)

1. Byte Command ID Wert
2. Byte Parameter O Wert
3. Byte Parameter 1 Wert
4. Byte Parameter 2 Wert
5. Byte Parameter 3 Wert
6. Byte Parameter 4 Wert
7. Byte Parameter 5 Wert
8. Byte Parameter 6 Wert

Tab. 3-1  Struktur einer Send-Botschaft
CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID Wert
2. Byte Parameter O Wert
3. Byte Parameter 1 Wert
4. Byte Parameter 2 Wert
5. Byte Parameter 3 Wert
6. Byte Parameter 4 Wert
7. Byte Parameter 5 Wert
8. Byte Parameter 6 Wert

Tab. 3-2  Struktur der Receive-Botschaft

Hinweis

Um zu vermeiden, dass der Empfangspuffer Gberlduft, diirfen CAN-Botschaf-
ten zur Steuerung der ES4440.1/.2 nur im Single-Shot-Betrieb gesendet wer-
den!
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Definitionen fur alle Funktionen

Die Informationen in diesem Abschnitt sind fur alle Befehle gdltig.

Kanalnummern

Bei den Hochstromkanalen werden die Kanale von O - 63 abgezahlt, bei den
Hochspannungskanalen von O - 15.

Definition for Parameter 1 der CAN-Send-Botschaft:

Der Parameter 1 (3.Byte) hat bei allen Funktionen denselben Aufbau:

Bit 0 load load = 1: Fehlersimulation mit Last
load = 0: Fehlersimulation ohne Last
Bit 1 xUBatty xUBatty = 0: +UBatt_A
Bit 2 xUBatty = 1: -UBatt_A
Bit 3 xUBatty = 2: +UBatt_B
xUBatty = 3: -UBatt_B
xUBatty = 4:+UBatt_C
xUBatty = 5: -UBatt_C
Bit 4 current current = 0: Strommessung aus
current = 1: Strommessung an
Bit 5 set set = 1: Fehler gesetzt
set = 0: Fehler zurlickgesetzt
Bit 6 duration_flag duration_flag = O: Fehler liegt unendlich (d.h. bis
zum Reset) an.
duration_flag = 1: Fehlerdauer wird von
.duration_time" festgelegt.
Bit 7 nicht verwendet
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3.4.3 Fehlercodes

Fehlercodes werden im Byte 8 der Receive-Message Ubermittelt — beim API-
Befehl GetLastErrorSimulationAnswer () werden Fehlercodes ebenfalls
in Byte 8 Ubergeben.

Ergebnis Bedeutung

0x0 Befehl OK

0x21 Falscher Parameter fiir Slave-Adresse (> 16)

0x22 Unbekannter Befehl

0x23 Falscher Datentyp beim Schreiben des Flash

0x24 Falscher Parameter beim LED-Test

0x25 Zu groBe Zahl in IP-Adresse (muss < 256 sein)

0x26 Falscher Parameter fir CAN Baudrate

0x27 Falscher Parameter fr CAN-Terminierung

0x28 Falscher Parameter fr CAN-Identifiertyp

0x29 Parameter fur Kanal der Kaskade zu grof3 (muss < 15 sein)

0x2a Falscher Parameter fur Widerstandskaskade

0x2b nicht verwendet

0x2c Falsche Adresse bei Flash-Lesezugriff (gultige Werte < 513)

0x2d Falsche Datenlange bei Flash-Lesezugriff (gultige Werte < 17)

0x2e Falsche Adresse bei Flash-Schreibzugriff (glltige Werte < 513)

ox2f Falsche Datenldnge bei Flash-Schreibzugriff (gultige Werte
<17)

0x30 PLD-Fehler

0x31 Fehler EEPROM-Priifsumme

0x32 CAN-Controller lasst sich nicht ansprechen

0x41 Simulationsbefehl gibt Plausibilitatsfehler zurlck

0x42 Referenzrelais wurde nicht erkannt

0x43 .duration_time” hat nicht den Wert , 0xffff”, obwohl Fehler
unbefristet anliegen soll.

0x44 Simulationsbefehl wurde nicht erkannt

0x45 Interner Hardwarefehler PLD: Befehl konnte nicht richtig
geschaltet werden

0x46 Wert von ,,duration time” ausserhalb des gultigen Bereichs
(1 bis 5000 oder OxFFFF)

0x47 Letzte Fehlersimulation ist noch aktiv, mit
Reset _all errors |6schen

0x48 Max. Anzahl Relais erreicht

0x49 Fehler mit MultiErrorFlag

Ox4a Angegebene Kanalnummer auBerhalb des gtiltigen Bereichs

0x4b Frequenz oder Tastverhéltnis auBerhalb des gultigen Bereichs
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Ergebnis

Bedeutung

0x4c

Systemtemperatur > 60 °C

0x4d

Temperatur der Widerstandskaskade > 60 °C

Ox4e

Temperatur MOSFET > 60 °C

Ox4af

Fuhler fir Systemtemperatur defekt

0x50

Fuhler fur Temperatur der Widerstandskaskade defekt

0x51

Fuhler fir Temperatur der MOSFETs defekt

0x52

Railspannung nicht korrekt (moglicher Kurzschluss)

0x53

Ungultiger Widerstandswert
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344 Der IDN-Befehl

Dieser Befehl dient zur Identifikation der jeweiligen ES4440.1/.2.
Befehl fir COM-Controller

int ctrl.CommandIDN (string deviceKey) ;
Mogliche Werte von ,, deviceKey”: Standalone, Master, Slavel, ..., Slave14

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer =

ctrl.GetLastSystemConfigurationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

IDN-Befehl

1. Byte Command ID 0x0

2. Byte Parameter O nicht verwendet
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x0

2. Byte Parameter O Device Config Byte 1
3. Byte Parameter 1 Device Config Byte 0
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result

Werte far ,Device Config”:
¢ Standalone: 255

e Master: 0
e Slave 1...Slave 14:1...14
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3.4.5

Open_Load

Unterbricht eine Leitung zwischen Steuergerat und Last. Dieser Fehler wird mit
Relais geschaltet - bis zu zehn Fehler kdnnen gleichzeitig geschaltet werden. Der
Wert von ,,channels left” in der Befehlsantwort gibt an, wieviele Kanéle noch fur
weitere Fehler zur Verfiigung stehen.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Openload(string ecu, string ecuPin,
int durationType, int set);

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Open_Load(channel_nr, duration_flag, set)

1. Byte Command ID Ox1

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 set, duration_flag (siehe

Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x1

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 channels left

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.6 Open_Load_realtime

Unterbricht eine Leitung zwischen Steuergerat und Last. Dieser Fehler wird mit
MOSFETs geschaltet und ist nur als Einfachfehler realisierbar.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.OpenLoad RealTime (string ecu,
string ecuPin, int durationType) ;

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

Aufbau der CAN-Botschaft

Open_Load_realtime (channel_nr, duration_flag)

1. Byte Command ID 0x2

2. Byte Parameter O ES4440 channel number

3. Byte Parameter 1 duration_flag (siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x2

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.7

ShortCut_xUBATTy_20A

Erzeugt bei einem Hochstromkanal einen Kurzschluss einer Leitung gegen eine
Batteriespannung. Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ist mehrfach rea-
lisierbar.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Shortcut xXUBATTy 20A(string ecu,
string ecuPin, int load, int xUBATTYy,
int durationType, int set);

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

ShortCut_xUBATTy_20A (channel_nr, load, xUBATTy, duration_flag, set)

1. Byte Command ID 0x3

2. Byte Parameter O ES4440 channel number

3. Byte Parameter 1 load, xUBatty, set,
duration_flag (siehe Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x3

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 channels left

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.8 ShortCut_xUBATTy_20A_realtime

Erzeugt bei einem Hochstromkanal einen Kurzschluss einer Leitung gegen eine
Batteriespannung. Dieser Fehler wird mit MOSFETs geschaltet und ist daher nur
einfach realisierbar.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Shortcut xXUBATTy 20A RealTime
(string ecu, string ecuPin, int load,
int xUBATTy, int durationType) ;
Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

ShortCut_xUBATTy_20A_realtime (channel_nr, load, xXUBATTy,
duration_flag)

1. Byte Command ID 0x4

2. Byte Parameter O ES4440 channel number

3. Byte Parameter 1 load, xUBatty, duration_flag
(siehe Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID Ox4

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.9

Pin2PinFirstChWithoutLoad

Definiert die erste Leitung fiir einen Kurzschluss zwischen zwei Leitungen - die
zweite Leitung wird mit dem Befehl , Pin2PinSecondChannelWithoutLoad" defi-
niert (siehe Seite 53).

Hinweis

Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ohne Last und ohne Widerstand
realisiert. Es befindet sich keine Sicherung zwischen Pin 1 und Pin 2!

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Pin2PinChannell WithoutLoad (string ecu,
string ecuPin, int durationType) ;

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetlLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pin2PinFirstChWithoutLoad (channel_nr1, duration_flag)

1. Byte Command ID 0x5

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1

3. Byte Parameter 1 duration_flag (siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x5

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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Pin2PinSecondChannelWithoutLoad

Definiert die zweite Leitung fur einen Kurzschluss zwischen zwei Leitungen.

Hinweis

Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ohne Last und ohne Widerstand
realisiert. Es befindet sich keine Sicherung zwischen Pin 1 und Pin 2!

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Pin2PinChannel2 WithoutLoad (string ecu,
string ecuPin, int durationType) ;

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetlLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pin2PinSecondChannelWithoutLoad (channel_nr1, duration_flag)

1. Byte Command ID 0x6

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 2

3. Byte Parameter 1 duration_flag (siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

. Byte

Command ID

Ox6

. Byte

Parameter O

ES4440 channel number 2

. Byte

Parameter 1

nicht verwendet

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

O IN|O| V| A WIN =

. Byte

Parameter 6

command result
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3.4.11  Pin2PinFirstChRealtimeWithLoad

Definiert die erste Leitung fur einen Kurzschluss zwischen zwei Leitungen. Dieser
Fehler ermdglicht die Simulation mit Last und endlichem Widerstand zwischen
den beiden Leitungen.

Dieser Fehler wird mit MOSFETs geschaltet.
Befehl ftir COM-Controller

int ctrl.Pin2PinChannell RealTime WithLoad
(string ecu, string ecuPin, int resistor,
int current, int durationType) ;

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pin2PinFirstChRealtimeWithLoad (channel_nr1, duration_flag)

1. Byte Command ID Ox7

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1

3. Byte Parameter 1 current, duration_flag
(siehe Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 Widerstand Byte O

6. Byte Parameter 4 Widerstand Byte 1

7. Byte Parameter 5 Widerstand Byte 2

8. Byte Parameter 6 Widerstand Byte 3

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID Ox7

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad

Definiert die zweite Leitung fir einen Kurzschluss zwischen zwei Leitungen. Die-
ser Fehler ermoglicht die Simulation mit Last und endlichem Widerstand zwi-
schen den beiden Leitungen.

Dieser Fehler wird mit MOSFETs geschaltet.
Befehl ftir COM-Controller

int ctrl.Pin2PinChannel2 RealTime WithLoad
(string ecu, string ecuPin, int durationType) ;

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad (channel_nr2, duration_flag)

1. Byte Command ID 0x8

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 2

3. Byte Parameter 1 duration_flag (siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

. Byte

Command ID

0x8

. Byte

Parameter O

ES4440 channel number 2

. Byte

Parameter 1

nicht verwendet

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

R I NN WIN|=

. Byte

Parameter 6

nicht verwendet
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3.4.13 Rinline_realtime

Schaltet einen Leitungswiderstand mit MOSFETs.
Befehl fir COM-Controller

int ctrl.RInline RealTime (string ecul,
string ecuPinl, int resistor,
int current, int durationType) ;

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

RInline_realtime (channel_nr1, resistor, duration_flag, current)

1. Byte Command ID 0x9

2. Byte Parameter O ES4440 channel number

3. Byte Parameter 1 current, duration_flag
(siehe Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 Widerstand Byte 0 (LSB) *

6. Byte Parameter 4 Widerstand Byte 1 *

7. Byte Parameter 5 Widerstand Byte 2 *

8. Byte Parameter 6 Widerstand Byte 3 (MSB) *

* Die Byte-Order entspricht dem Motorola-Format:
Byte n (LSB)
Byte n+l
Byte n+2
Byte n+3 (MSB)
Ein Widerstandswert von 0x1234 hat also folgende Byte-Order:
Byte n 0x34 (LSB)
Byte n+1 0x12
Byte n+2
Byte n+3 (MSB)
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CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x9

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.14  Pullup_Pulldown_xUBATTy_20A_realtime

Legt einen Kanal Uber einen Widerstand an eine Batteriespannung (Pull-Up/Pull-
Down).

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.PullUp PullDown 20A RealTime
(string ecu, string ecuPin, int load, int XUBATTYy,
int resistor, int current, int durationType) ;

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pullup_Pulldown_xUBATTy_20A_realtime (channel_nr, load, xXUBATTy,
resistor, duration_flag, current)

1. Byte Command ID 0xB

58

2. Byte Parameter O ES4440 channel number

3. Byte Parameter 1 xUBatty, current,
duration_flag, load (siehe
Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 Widerstand Byte O (LSB) *

6. Byte Parameter 4 Widerstand Byte 1 *

7. Byte Parameter 5 Widerstand Byte 2 *

8. Byte Parameter 6 Widerstand Byte 3 (MSB) *

* Zur Darstellung der Bytes siehe ,RInline_realtime” auf Seite 56.
CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID OxB

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.15  Open_Load_400V

Unterbricht eine Hochspannungsleitung zwischen Steuergerat und Last.
Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ist nur als Einfachfehler maéglich.
Befehl ftir COM-Controller

int ctrl.OpenLoad 400V (string ecu, string ecuPin,

int durationType, int set);

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Open_Load_400V (channel_nr, set, duration_flag)

1. Byte Command ID 0xD
2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 duration_flag, set
(siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0xD

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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API-Dokumentation ETAS

3.4.16

ShortCut_xUBATTy_400V

Mit diesem Befehl schliessen Sie einen Hochspannungskanal mit einer Batterie-
spannung kurz.Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ist nur als Einfachfeh-
ler und ohne Last méglich.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.ShortCut xUBATTy 400V
(string ecu, string ecuPin, int xUBATTy,

int durationType, int set);

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

ShortCut_xUBATTy_400V (channel_nr, xUBATTy, set, duration_flag)

1. Byte

Command ID

OxE

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 XUBATTy, duration_flag, set
(siehe Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID OxE

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.17

API-Dokumentation

ShortCut_xUBATTy_400V_Ex

Mit diesem Befehl schliessen Sie einen Hochspannungskanal mit einer Batterie-
spannung kurz. Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ist nur als Einfach-
fehler méglich. Er kann mit oder ohne Last geschaltet werden.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.ShortCut xUBATTy 400V _Ex
(string ecu, string ecuPin, int xUBATTy,

int load, int durationType, int set);

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

ShortCut_xUBATTy_400V (channel_nr, load, xXUBATTy, set, duration_flag)

1. Byte Command ID OxE

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 load, xXUBATTy, duration_flag,
set (siehe Seite 44)

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID OxE

2. Byte Parameter O ES4440 channel number
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 nicht verwendet

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.18  Pin_2_Pin_400V

Erzeugt einen Kurzschluss zwischen zwei Hochspannungskanalen (ohne Last).

Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ist nur als Einfachfehler und ohne
Last moglich.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Pin2Pin 400V
(string ecul, string ecuPinl, string ecu2,

string ecuPin2, int durationType) ;

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pin_2_Pin_400V (channel_nr1, channel_nr2, duration_flag)

1. Byte Command ID OxF

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1

3. Byte Parameter 1 duration_flag (siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 ES4440 channel number 2

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID OxF

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 ES4440 channel number 2
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.19  Pin_2_Pin_400V_Ex

Erzeugt einen Kurzschluss zwischen zwei Hochspannungskanalen (ohne Last).
Dieser Fehler wird mit Relais geschaltet und ist nur als Einfachfehler méglich. Er
kann mit oder ohne Last geschaltet werden.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.Pin2Pin 400V_Ex
(string ecul, string ecuPinl, string ecu2,

string ecuPin2, int load, int durationType) ;

Rickgabewert vom COM-Controller
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byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Pin_2_Pin_400V_Ex (channel_nr1, channel_nr2, load, duration_flag)

1. Byte Command ID OxF
2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1
3. Byte Parameter 1 load, duration_flag
(siehe Seite 44)
4. Byte Parameter 2 ES4440 channel number 2
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID OxF

2. Byte Parameter O ES4440 channel number 1
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet

4. Byte Parameter 2 ES4440 channel number 2
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.20

Reset_all_errors

ETAS

Mit diesem Befehl werden alle Fehler auf einem ES4440.1/.2 Compact Failure

Simulation Module zuriickgesetzt.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.ResetAllErrors() ;

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Reset_all_errors ()

. Byte

Command ID

0x10

. Byte

Parameter O

nicht verwendet

. Byte

Parameter 1

nicht verwendet

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

O IN|O| V| A WIN =

. Byte

Parameter 6

nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

. Byte

Command ID

0x10

. Byte

Parameter O

nicht verwendet

. Byte

Parameter 1

nicht verwendet

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

IN|O V| AR WIN =

. Byte

Parameter 6

command result
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3.4.21

API-Dokumentation

Activate_relay

Mit diesem Befehl wird das Relais fir eine bestimmte Zeit geschlossen.

Wenn im vorhergehenen Fehlerbefehl ,duration_flag” (Bit 6 im 3. Byte) gesetzt
ist (= 1), kann ,duration_time"” zwischen 20 ms und 5 s gewahlt werden. Ist
»duration_flag” = 0, muss , duration_time"” = -1 oder = 65535 (OXFFFF) gewahlt
werden.

Hinweis

Beim Setzen von Mehrfachfehlern mdissen die Parameter ,duration_flag” aller
Fehler denselben Wert besitzen!
In der Befehlsantwort werden die am Referenzrelais gemessenen Schaltzeiten
Ubermittelt.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.ActivateRelay (int durationTime) ;

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Activate_relay (duration_ time)

1. Byte Command ID 0x12

2. Byte Parameter O nicht verwendet

3. Byte Parameter 1 duration_time in ms (Byte 0)
4. Byte Parameter 2 duration_time in ms (Byte 1)
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 nicht verwendet

7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

Der Parameter , duration_time" kann in Schritten von 20 ms spezifiziert werden
- der kleinstmdgliche Wert betragt 20 ms, der gréBtmagliche 5000 ms.

Endlosfehler werden mit dem Wert OxFFFF erzeugt.

Der Parameter ,channel_type” kann folgende Werte annehmen:
e channel_type = 0: Hochstromkanal
e channel_type = 1: Hochspannungskanal
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CAN-Receive-Botschaft
Antwort
1. Byte Command ID  0x12
2. Byte Parameter O delay_time0

NO-Kontakt* 20 A schliesst (in 100 ys Schritten)
3. Byte Parameter 1 delay_time1

NO-Kontakt* 20 A schliesst (in 100 ys Schritten)
4. Byte Parameter 2 delay_time0

NC-Kontakt** 20 A 6ffnet (in 100 ys Schritten)
5. Byte Parameter 3 delay_time1

NC-Kontakt** 20 A 6ffnet (in 100 ps Schritten)
6. Byte Parameter 4 delay_time0

NC-Kontakt** 400 V schliesst (in 100 ps Schritten)
7. Byte Parameter 5 NC-Kontakt** 400 V schliesst (in 100 ps Schritten)
8. Byte Parameter 6 command result

*

NO = normally open = SchlieBer
** NC= normally closed = Offner
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3.4.22

API-Dokumentation

Activate_realtime_switch

Mit diesem Befehl wird ein mit MOSFETs geschalteter Fehler fur eine bestimmte
Zeit geschlossen.

Wenn im vorhergehenen Fehlerbefehl , duration_flag” (Bit 6 im 3. Byte) gesetzt
ist (= 1), kann ,duration_time" zwischen 1 ms und 5s gewahlt werden. Ist
~duration_flag” = 0, muss , duration_time"” = -1 oder = 65535 (OXFFFF) gewahlt
werden.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.ActivateRealTimeSwitch (int mode,

int durationTime, int dutyCycle, int frequency) ;

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

Activate_realtime_switch (mode, duration_time, dutycycle, frequency)

1. Byte Command ID 0x13

2. Byte Parameter O mode

3. Byte Parameter 1 duration_time (Byte 0)

4. Byte Parameter 2 duration_time (Byte 1)

5. Byte Parameter 3 nicht verwendet

6. Byte Parameter 4 Tastverhaltnis bei Wackelkontakt

7. Byte Parameter 5 Frequenz bei Wackelkontakt (Byte 0)
8. Byte Parameter 6 Frequenz bei Wackelkontakt (Byte 1)

Der Parameter ,duration_time" kann in Schritten von 1 ms spezifiziert werden -
der kleinstmogliche Wert betragt 1 ms, der grésstmdogliche 5000 ms. Endlosfeh-
ler werden mit dem Wert OxFFFF erzeugt.

Zur Deaktivierung der Wackelkontaktsimulation mussen die Parameter 4, 5 und
6 auf den Wert OxFF gesetzt werden.

Der Parameter ,mode” kann folgende Werte annehmen:

e mode = 0: Statischer Fehler, dessen Dauer durch , duration_time”
definiert ist.

e mode = 1: Wackelkontaktsimulation

FUr Tastverhaltnis und Frequenz gelten folgende Einschréankungen: 1 -
99% bei 3 Hz bis 100 Hz, 50% bei 2 Hz
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CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x13

2. Byte Parameter O mode

3. Byte Parameter 1 duration_time (Byte 0)
4. Byte Parameter 2 duration_time (Byte 1)
5. Byte Parameter 3 duration_time (Byte 2)
6. Byte Parameter 4 duration_time (Byte 3)
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet

8. Byte Parameter 6 command result
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3.4.23  Test fuses

Ermittelt den Zustand der Sicherungen fur die Fehler-Rails.
Befehl fir COM-Controller

int ctrl.TestFuses(string deviceKey ,
out int[] fuses);

Der Zustand der Sicherungen wird im Array fuses gespeichert: In fuses [n] ist
der Zustand der Sicherung n+1 abgelegt (n=0 ... 4). Ein Wert von 1 bedeutet
.Sicherung OK”, ein Wert von 0 bedeutet ,Sicherung defekt”.

Mogliche Werte fur ,, deviceKey”: Standalone, Master, Slave1, ..., Slave14

Rickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

1. Byte Command ID 0x14

2. Byte Parameter O nicht verwendet
3. Byte Parameter 1 nicht verwendet
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x14

2. Byte Parameter O Fuse_status

3. Byte Parameter 1 nicht verwendet
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 command result
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Der Zustand der Sicherung wird Uber das jeweilige Bit ermittelt (O = Sicherung
defekt, 1 = Sicherung OK):

MSB LSB
Bit 8 Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1
- - - E5 E1 E3 E4 E2
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3.4.24  CurrentMeasurement

FUhrt einen Kanal zur Messung des Stromes Uber die ,Current”-Anschlisse auf
der Frontplatte des ES4440.1/.2 Compact Failure Simulation Module.

Befehl fiir COM-Controller

int ctrl.CurrentMeasurement
(string ecu, string ecuPin, byte set);

Riickgabewert vom COM-Controller

byte[] Answer = ctrl.GetLastErrorSimulationAnswer () ;

CAN-Send-Botschaft

CurrentMeasurement (channel_nr)

1. Byte Command ID 0x15

2. Byte Parameter O channel_nr

3. Byte Parameter 1 nicht verwendet
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

CAN-Receive-Botschaft

Antwort

1. Byte Command ID 0x15

2. Byte Parameter O channel_nr

3. Byte Parameter 1 nicht verwendet
4. Byte Parameter 2 nicht verwendet
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 command result
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ETAS Kontaktinformation

ETAS Kontaktinformation

ETAS Hauptsitz

ETAS GmbH

BorsigstraBBe 14 Telefon: +49 711 3423-0
70469 Stuttgart Telefax: +49 711 3423-2106
Deutschland WWW: www.etas.com

ETAS Regionalgesellschaften und Technischer Support

Informationen zu lhrem lokalen Vertrieb und zu lhrem lokalen Technischen
Support bzw. den Produkt-Hotlines finden Sie im Internet:

ETAS Regionalgesellschaften WWW: www.etas.com/de/contact.php

ETAS Technischer Support WWW: www.etas.com/de/hotlines.php
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