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1 Einfilhrung

Die ES5398.1 ist eine Einsteckkarte fur das ES5300 Systemgehdause, welche zur
Nachbildung von elektrischen Fehlerfallen dient. Diese Nachbildung von Fehler-
fallen wird zum Test der Diagnose-Funktionen eines Steuergerates verwendet.

Uber LABCAR-OPERATOR steht ein C-Code-Modul fir die ES5398.1 zur Verfi-
gung. In diesem Handbuch wird die APl des C-Code-Moduls fur die ES5398.1
beschrieben.

Das C-Code-Modul kann sowohl fir die ES5398.1 als auch fur die ES4440.1/.2
verwendet werden.

Das ES5398.1 Fault Insertion Board ist Uber einen RTOS-Treiber mit dem RTPC zu
verbinden.
Hinweis

Die aktuelle ES5398 RTOS Treiber APl Dokumentation finden Sie direkt auf dem
RTPC unter rtpc/api (siehe Screenshot).

> | @ rtpe/api/

ETAS RTPC API Documentation

The files listed below contain documentation of the programming APl than can be used with ETAS RTPC.

Hame Last modified Size Description

3 FParent Directory -

HEADER.html 2017-05-1107:18 438
canlio.html 2017-01-16 08:57 25K
E} canlib_protocol_template/  2017-01-16 08:59 -
es4440_cmd.html 2017-06-09 08:29 3.8K
—> 2017-08-28 10:57 8.0K
ixat_can.html 2017-01-16 08:58 30K
iecat_lin.html 2017-01-16 08:58 33K
j1939.html 2017-01-16 08:57 12K I
libusb.html 2017-06-09 08:29 18K
linux-error-codes b 2017-01-16 08:57 7.0K
model-data-exchange.html  2017-06-09 08:29 24K [)\
neffilter.html 2017-06-09 08:29 15K
nonrtudp.html 2017-06-09 08:29 5.0K
rs232.html 2017-06-09 08:29 6.5K
rtos_comm.html 2017-01-16 08:57 16K
rtos_extension.html 2017-01-16 08:57 57K
E} rtos_extension_template/ 2017-06-09 08:29 -
rtplugins-intro-doc.html 2017-01-16 08:57 71K
rtudp.html 2017-06-09 08:29 15K
tepclient.html 2017-06-09 08:29 8.2K
triggertask-introduction.html 2017-01-16 08:58 10K
thys_rs232.html 2017-06-09 08:29 3.7K
udp_senhtml 2017-06-09 08:29 4.3K

Apache/2 4. 25 {(Debian) Server at ipc Port 80
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1.1

1.1.1

Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch besteht aus den folgenden Kapiteln:
e Einfihrung” auf Seite 5
Dieses Kapitel

e Integration des ES5398.1 C-Code-Moduls in ein LABCAR-OPERATOR-
Projekt” auf Seite 9

In diesem Kapitel wird die Integration eines C-Code-Moduls in ein LAB-
CAR-OPERATOR-Projekt erklart. Das C-Code-Modul dient zur Ansteue-
rung der ES5398.1.

e API-Beschreibung” auf Seite 14

In diesem Kapitel werden mogliche Programmablaufe fir die ES5398.1
dargestellt.

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.

Umgang mit dem Handbuch

Darstellung von Information

Alle vom Anwender auszufihrenden 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 aufgefihrt werden. Die Darstellung
sieht wie folgt aus:

Zieldefinition

eventuelle Vorabinformation...
1. Schritt 1
eventuelle Erlduterung zu Schritt 1...
2. Schritt 2
eventuelle Erlduterung zu Schritt 2...
3. 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.
1. Wahlen Sie Datei — Neu.
Die Dialogbox , Datei Erstellen” erscheint.
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2. Geben Sie den Namen fur die Datei im Feld , Datei-
name” ein.

Der Dateiname darf nicht mehr als 8 Zeichen lang
sein.

3. 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:

Waéhlen Sie Datei — Offnen. MenUbefehle werden fett/blau dargestellt.
Klicken Sie OK. Schaltflachen werden fett/blau dargestellt.

Drlcken Sie <EINGABE>. Tastaturbefehle werden in spitzen Klammern in
Kapitalchen dargestellt.

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 maéglich.

Wichtige Hinweise fir den Anwender werden so dargestellt:

Hinweis

Wichtiger Hinweis fir den Anwender

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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2.1

Integration des ES5398.1 C-Code-Moduls in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt

Integration des ES5398.1 C-Code-Moduls in ein LAB-
CAR-OPERATOR-Projekt

In diesem Kapitel wird die Integration eines C-Code-Moduls in ein LABCAR-OPE-
RATOR-Projekt erklart. Das C-Code-Modul dient zur Ansteuerung der ES5398.1.

Alle zur Konfiguration und Ansteuerung der ES5398.1 bendtigten Source-Files
werden auf der ES5398.1 Software Integration DVD (F-00K-111-293) zur Verfu-
gung gestellt.

Hinweis

Die ES5398.1 wird ab LABCAR-OPERATOR V/5.4.4 unterstiitzt.

Das C-Code-Modul fur die ES5398.1 kann auch fur die ES4440.1/.2. verwendet
werden.

Die bendétigten Source-Files finden Sie im Unterordner ES5398 Software
Integration\ES4440Access.

Neues Projekt mit ES5398.1 oder ES4440.1/.2 bauen

Um das C-Code-Modul in Thr LABCAR-OPERATOR-Projekt zu integrieren und fiir
die EES5398.1 oder ES4440.1/.2 zu konfigurieren, folgen Sie den unten
beschriebenen Schritten.

Integrieren des C-Code-Moduls fiir die ES5398.1 / ES4440.1/.2

1. Offnen Sie LABCAR-OPERATOR
2. Wahlen Sie den MenUpunkt File — New Project.

3. Wabhlen Sie ein LABCAR-OPERATOR 5.x-Projekt mit
Default-Target-Name “RTPC"” und “No model”.

4. Speichern Sie das neue Projekt.

5. Integrieren Sie das C-Code-Modul in das Projekt.
Klicken Sie dazu auf die Schaltflache Add

Module — Add C-Code Module —Use existing-
Module (will be copied).

6. Klicken Sie Browse.

7. Wahlen Sie das File ES4440Access.1md aus
dem Unterverzeichnis \ES5398 Software
Integration\ES4440Access.

Hinweis

Der gesamte Module-Ordner mit allen Unterverzeich-
nissen wird in den Projektordner kopiert.
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Konfigurieren des C-Code-Moduls fiir die ES5398.1 / ES4440.1/.2

1. Doppelklicken Sie den Eintrag ES4440Access im
“Project Explorer” und klicken Sie OK.
Die MeasureVariables und CalibrationVariables des
C-Code-Moduls erscheinen im Fenster “ES4440Ac-
cess”:

T LABCAR-IP (4GB Version) ¥5.4.3 - [ES4440Access]

File Wiew Project Tools 7

e B0 E|e |
Project Explorer - x | ‘EI E e ——
E|---.,E.I Tangets = [ Measurevariables
E|'"¢,_-| RTFC M +=+ commandR.esponseSequence

[ ES4440access 5 ES44405kate

@ Hardware I 5= ES4440¥ersion
M+ realtimestate
M = response_Channell
M+ response_Channelz
M+ response_ChannelsLeft
W+ response_Command
M+ response_DelayTimel
M+ response_DelayTime1
M = response_DelayTimez
M = response_DeviceConfig
A+ response_Fusestatus
M+ response_RealTimeDelay Time
M+ response_RealTimeMode
M+ response_Resulk
M = response_ToCommandID
M+ result_ErrorCode
B +=+ whichDevicefctivates

= [ calibrationvariables
@+ cfg_CANIDZReceiveFromES4440
@+ chg_CAMIDZTransmit2ES4440
@ ¥+ cfg_EthiZard
& *+ cfg_Ethlnterface
@ [ cfg_IP_Master
@ [+ cfg_IP_Slavel
@[ cfg_IP_slaveln
@ [+ cFg_IP_Slavell
W d cfg_IP_Slavelz
W cfg_IP Slavels
@ [+d cfg_IP_Slaveld
@ [ cfg_IP_slavez
@ [+ cFg_IP_Slave3
W[ cfg_IP_Slaves
@ [+ cFg_IP_Slaves
W[ cfg_IP_Slaves
@ cfg_IP_Slave?
@ [+ cFg_IP_Slaves
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2. Konfigurieren Sie die folgenden CalibrationVaria-

bles :
cfg_EthInterface
cfg_IP_Master
cgf_IP_SlaveX

Klicken Sie dazu auf die CalibrationVariable und
dann im Fenster “Model” auf Value. Der Wert in
der Spalte dahinter kann nun angepasst werden.

CalibrationVariable Wert Bemerkung

cfg_Ethinterface 3

Aktiviert Treiber fir ES5398.1

0 Aktiviert Treiber fur ES4440.1/.2
cfg_IP_Master Board ID Globale Board ID: Global Instance auf
RTPC-Web-Interface, 4. Wert der IP-
Adresse
cgf_IP_SlaveX Board ID Globale Board ID: Global Instance auf

RTPC-Web-Interface, 4. Wert der IP-
Adresse

Diese Variablen bleiben wahrend der Ausfihrung des Experiments konstant.

3. Um den Treiber fur die ES5398.1 oder die

ES4440.1/.2 zu aktivieren, setzten sie fur cfg_Ethin-
terface den Wert auf 3 bzw. auf 0.

Beispiel fiir die Konfiguration von cfg_Ethinterface:
Value = 3 bedeutet Konfiguration fur ES5398.1, siehe Tabelle oben.

?Eg\'

= %7 Es444naccess
@ [ Measurevariables
= [ Calibrationvariables
++ cfg_CANIDZReceiveFromESd440
@+ cfig_CANIDZTransmit2ZES4440
@+ cfig_EthCard
@+ cfg_Ethinterface
@[ cfg_IP_Master
@[ cfg_IP_Slavel
@[ cfg_IP_Slavell
WL cfg_IP_Slavell
W cfg_IP_Slavelz

Blroperies

[B2 41 |
E General
Type CALIBRATION
Mame cfg_Ethinterface
E Model
3
Model Path
E Settings
DataType UNSIGHED
D ataStructure Scalar
AraySize 1

4. Um die globale Board-ID ("Global Instance" auf

dem RTPC-Web-Interface) den Master- und Slave-
Einheiten zuzuordnen, setzen Sie den vierten Wert
der IP-Adresse entsprechend der folgenden Tabelle:

CalibrationVariable ES5398.1 ES4440.1/.2
Global Instance Global Instance
(4. Wert IP-Adresse) (4. Wert IP-Adresse)
cfg_IP_Master 0 40
cgf_IP_Slave1 1 41
cgf_IP_Slave2 2 42
cgf_IP_Slave3 3 43

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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Integration des ES5398.1 C-Code-Moduls in ein LABCAR-OPERATOR-Projekt ETAS

Beispiel fiir die Konfiguration von cfg_IP_Master:
Der vierte Wert der IP-Adresse ist entscheidend. ,,0” entspricht einer ES5398.1-
Master-Einsteckkarte mit globaler Board ID ,,0” (siehe Tabelle oben).

B Clorkd Zra e
@+ cfg_EthInterface 192, 168, 40, ]
@[ cfg_IP_Master Model Path
@[ cfg_IP_Slavel E Settings
@[+ cfg_IP_Slavel0 gata;ype :NSIGNED
ataStructure may
WL cfg_IP_Slavell amaySine A

W cfg_IP_Slavelz
WL cfg_IP_Slavels

5. Klicken Sie Project — OS Configuration.
Vergewissern Sie sich, dass der Prozess
“cmod_run_ES4440_ES4440Access” im Standard-
Zyklus enthalten ist.

6. Bauen Sie den Real-Time-Code auf dem RTPC durch
Project — Build.

Hinweis

Clean intermediate files wird empfohlen.

Damit ist die Integration des C-Code-Moduls in das LABCAR-OPERATOR-Projekt
abgeschlossen.

Hinweis

Das Fenster “ES4440Access” enthélt noch weitere CalibrationVariables, die fir
die ES5398.1 oder die ES4440.1/.2 bei der Programmierung flr den automati-
schen Betrieb gesetzt werden mdssen. Wie die Werte gesetzt werden kénnen,

ist im Verlauf des Kapitels , Detaillierte Beschreibung der Befehle” auf Seite 21

erklart.

@+ cfg_MumberOFES4440

@+ communicakeWith

@+ data_Channell

@+ data_Channelz

@+ data_ChannelType

@+ data_CommandID

@ +F data_Current

@+ data_DurationFlag

(@ =+ data_DurationTime

@+ data_Load

@+ data_LooseContactDutyCycle
@+ data_LooseContackFrequency
@+ data_LooseContackMode

(@ ++ data_Resistor

@+ data_Set

@+ data_xUBATTy

@+ debughMode

@+ do_abortReceive

@+ do_SendToES4440 Module Name
@+ do_SetupConnection Mame of CModule

| @ *F nexkCommunication [ _ILI
4 »

API (C-Code-Modul) fur ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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3 API-Beschreibung

In diesem Kapitel werden mdgliche Programmablaufe skizziert und es erfolgt
eine Beschreibung der Befehle fir das API.

Im Einzelnen enthélt dieses Kapitel folgende Informationen:
.Programmablaufe” auf Seite 14
e  Detaillierte Beschreibung der Befehle” auf Seite 21

3.1 Programmablaufe

In diesem Kapitel werden mogliche Programmablaufe fir die ES5398.1 darge-
stellt.

3.1.1 Einfachfehler

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmablaufe gelten fur Einfachfeh-
ler, die auf einer ES5398.1 ausgefuhrt werden.

[ ES5398 Driver j
ES5398

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

1. Fehlerkonfiguration
Hochstromfehler:
— Open_ Load
oder
— ShortCut xUBATTy 20A
oder

— Pin2PinFirstChWithoutLoad/Pin2PinSecondChWithout-
Load

2. Fehleraktivierung
— Activate relay

3. Zurucksetzen des Fehlers
— Reset all errors

Programmablauf far Fehler, die mit MOSFETs realisiert werden

1. Fehlerkonfiguration
— Open Load realtime
oder
— ShortCut xUBATTy 20A realtime
oder

API (C-Code-Modul) fur ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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— Pin2PinFirstChRelatimeWithLoad
oder
— Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad
oder
— RInline realtime
oder
— Pullup Pulldown xUBATTy 20A realtime
2. Fehleraktivierung
— Activate realtime switch
3. Zuriicksetzen des Fehlers

- Reset all errors

3.1.2 Mehrfachfehler in Stand-Alone-Anwendungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmabldufe gelten fur Mehrfach-
fehler, die auf einer ES5398.1 ausgeflhrt werden.

[ ES5398 Driver j
ES5398

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

1. Fehlerkonfiguration
(max. 10 Befehle werden der Reihe nach an die ES5398.1 verschickt)
— Open_ Load
und/oder
- ShortCut xUBATTy 20A
2. Fehleraktivierung
— Activate relay
3. Zuricksetzen der Fehler

— Reset all errors

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation

15



16

API-Beschreibung ETAS

3.1.3

Einfachfehler in Master/Slave Anwendungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmablaufe gelten fur Einfachfeh-
ler, die auf einem ES5398.1 Master/Slave-System ausgefihrt werden.

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

~
ES5398 Driver
J
IR
v
ES5398 ES5398 ES5398
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. Zurlicksetzen 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 , Zurlicksetzen 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

[ ES5398 Driver j
|

\ 4
ES5398 ES5398 ES5398
Slave 1 Master Slave 2

1. Fehlerkonfiguration

— Open_Load realtime
oder
— ShortCut xUBATTy 20A realtime
2. Fehleraktivierung
— Activate realtime switch
3. Zurucksetzen des Fehlers

- Reset _all errors

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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Sonderfall: Pin-to-Pin-Fehler mit Last

[

ES5398 Driver ]

 J L

[

ES5398 ES5398 ES5398
Slave 1 Master Slave 2

. Fehlerkonfiguration fiir ersten Pin (auf Slave1)

— Pin2PinFirstChRelatimeWithLoad

. Fehlerkonfiguration fiir zweiten Pin (auf Slave 2)

— Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad

. Fehleraktivierung (auf Slave1)

— Activate realtime switch

. Zurucksetzen des Fehlers (auf Slave1)

— Reset all errors

. Zuricksetzen des Fehlers (auf Slave 2)

— Reset all errors

API (C-Code-Modul) fur ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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Sonderfall: Pin-to-Pin ohne Last

[

ES5398 Driver j

; v —n

[

ES5398 ES5398 ES5398
Slave 1 Master Slave 2

. Fehlerkonfiguration fiir ersten Pin (auf Slave 1)

— Pin2PinFirstChWithoutLoad

. Fehlerkonfiguration fiir zweiten Pin (auf Slave 2)

— Pin2PinSecondChWithoutLoad

. Fehleraktivierung (auf Master)

— Activate relay

. Zurucksetzen des Fehlers (auf Slave 1)

— Reset all errors

. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave 2)

— Reset all errors

. Zuriicksetzen 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!

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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3.1.4

Mehrfachfehler in Master/Slave-Anwendungen

ETAS

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Programmabldufe gelten fur Mehrfach-

fehler, die auf einem Master/Slave-System ausgefihrt werden.

Programmablauf fir Fehler, die mit Relais erzeugt werden

[

ES5398 Driver

~

%

v

l;

-~

[

ES5398
Slave 1

ES5398
Master

ES5398
Slave 2

Max. 10 Hochstromfehler:

— Open_ Load
und/oder

— ShortCut xUBATTy 20A

Max. 10 Hochstromfehler:

— Open_ Load
und/oder

— ShortCut xUBATTy 20A

. Fehleraktivierung (auf Master)

— Activate relay

— Reset all errors

— Reset all errors

— Reset all errors

. Fehlerkonfiguration (auf Slave 1)

. Fehlerkonfiguration (auf Slave 2)

. Zuricksetzen des Fehlers (auf Slave1)

. Zuriicksetzen des Fehlers (auf Slave 2)

. Zuriucksetzen des Fehlers (auf Master)
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3.2 Detaillierte Beschreibung der Befehle

In diesem Abschnitt finden Sie die vollstandige Syntaxbeschreibung aller Befehle.

Im Einzelnen sind dies:

.Open_Load" auf Seite 27

.Open_Load_realtime” auf Seite 28
»ShortCut_xUBATTy_20A" auf Seite 29
.ShortCut_xUBATTy_20A_realtime” auf Seite 30

. Pin2PinFirstChWithoutLoad"” auf Seite 31
.Pin2PinSecondChannelWithoutLoad"” auf Seite 32
.PiN2PinFirstChRealtimeWithLoad" auf Seite 33
.Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad" auf Seite 34
.Reset_all_errors” auf Seite 35

JActivate_relay” auf Seite 36
JActivate_realtime_switch” auf Seite 38

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation
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3.2.1

Allgemeine Befehlsstruktur

ETAS

Im Folgenden finden Sie eine Beschreibung der allgemeinen Struktur der Send-

und Receive-Botschaften zwischen C-Code-Modul und ES5398.1-Treiber.

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
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

Die ES5398.1 verwendet ein Send- / Receive-Protokoll. Send Botschaften wer-

den vom System durch eine zugehdrige Receive-Botschaft bestétigt. Neue

Send-Botschaften dlirfen erst nach Erhalt dieser Receive-Botschaft gesendet

werden.
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3.2.2

API-Beschreibung

Definitionen fur alle Funktionen

Die Informationen in diesem Abschnitt sind fur alle Befehle gdltig.

Hinweis

Fir die CalibrationVariables (sieche “ES4440Access"-Fenster auf Seite 12) sind
an den entsprechenden Stellen die zu setzenden Werte angegeben.

Kanalnummern

Die Kanale werden von 0 - 39 abgezahlt.

Im Fenster “ES4440Access” C-Code-Modul entspricht dies den CalibrationVaria-
bles data_Channell oder data_Channel?2.

Definition ftir Parameter 1 der Send-Botschaft:

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

CalibrationVariable

Bit 0 load load = 1: Fehlersimulation mit Last data_Load:

load = 0: Fehlersimulation ohne Last  |auf O oder 1 setzen
Bit 1 xUBatty xUBatty = 0: +UBatt_A data_ xUBATTYy:
Bit 2 xUBatty = 1: -UBatt auf 0, 1 oder 2 setzen
Bit 3 xUBatty = 2: +UBatt_B
Bit 4 Nicht verwendet
Bit5 set set = 1: Fehler gesetzt data_Set:

set = 0: Fehler zurlickgesetzt auf 0 oder 1 setzen

Bit 6 durati- duration_flag = O: Fehler liegt unend- |data_Duration-
on_flag lich (d.h. bis zum Reset) an. Flag:

duration_flag = 1: Fehlerdauer wird auf 0 oder 1 setzen

von ,duration_time" festgelegt.

Bit 7 nicht verwendet
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API-Beschreibung

3.2.3

Fehlercodes

ETAS

Fehlercodes werden in der Receive-Message Ubermittelt und erscheinen in der
MeasureVariable response Command.

Fehlercodes, bisher fiir ES4440.1 glltig, teilweise flr ES5398.1

Die Fehlercodes in der folgenden Tabelle sind fur ES4440.1/.2 glltig. Teilweise
gelten sie auch fur die ES5398.1.

Fehlercodes, die neu sind und ausschlieBlich fir die ES5398.1 gelten, sind in der
darauf folgenden Tabelle aufgelistet (siehe ,Neue Fehlercodes fir ES5398.1"

auf Seite 25).

e WeiB hinterlegt: fiir ES5398.1 und ES4440.1/.2
e Grau hinterlegt: nur fur ES4440.1/.2

Ergebnis Bedeutung

0x0 Befehl OK

0x21 Falscher Parameter fur 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 fiir CAN Baudrate

0x27 Falscher Parameter fir CAN-Terminierung

0x28 Falscher Parameter fir CAN-Identifiertyp

0x29 Parameter fUr Kanal der Kaskade zu groB (muss < 15 sein)

0x2a Falscher Parameter fir Widerstandskaskade

0x2b nicht verwendet

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

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

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

Oox2f Falsche Datenlange bei Flash-Schreibzugriff (glltige Werte
<17)

0x30 PLD-Fehler

0x31 Fehler EEPROM-Prifsumme

0x32 CAN-Controller lasst sich nicht ansprechen

0x41 Simulationsbefehl gibt Plausibilitatsfehler zuriick

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
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Ergebnis Bedeutung

0x46 Wert von ,,duration time"” ausserhalb des gtiltigen Bereichs
(1 bis 6000 oder OxFFFF)

0x47 Letzte Fehlersimulation ist noch aktiv, mit Reset _all er-
rors l6schen

0x48 Max. Anzahl Relais erreicht

0x49 Fehler mit MultiErrorFlag

Ox4a Angegebene Kanalnummer auBerhalb des gultigen Bereichs

0x4b Frequenz oder Tastverhaltnis auBerhalb des gultigen Bereichs

O0x4c Systemtemperatur > 60 °C

0x4d Temperatur der Widerstandskaskade > 60 °C

|Ox4e ’Temperatur MOSFET > 60 °C

0ox4f Fuhler fir Systemtemperatur defekt

0x50 Fuhler fr Temperatur der Widerstandskaskade defekt

0x51 Fuhler fir Temperatur der MOSFETs defekt

0x52 Railspannung nicht korrekt (mdéglicher Kurzschluss)

0x53 Ungdltiger Widerstandswert

Neue Fehlercodes fiir ES5398.1

Einige Fehlercodes sind neu und gelten ausschlieBlich fir die ES5398.1. Sie sind
in der folgenden Tabelle aufgelistet:

Ergebnis  Bedeutung Detail

0x60 ADC Uberspannung “+VBATA exceeds the limit for
Relay Errors”

0x61 ADC Uberspannung “+VBATA exceeds the limit for
Relay Errors”

0x62 ADC Uberspannung "RAIL1 voltage exceeds the
limit for Relay Errors”

0x63 ADC Uberspannung "RAIL2 voltage exceeds the
limit for Relay Errors”

0x64 ADC Uberspannung "Ext. resistor voltage exceeds
the limit for Relay Errors”

0x65 ADC Uberstrom “Currentin failure path exceeds
limit"”

0x66 MOSFET Uber-Temp. “Realtime switch exceeds limit
for temperature”

0x70 “TER Error in SPI to Load-Rail

relays”
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API-Beschreibung ETAS

Ergebnis  Bedeutung Detail
0x71 “TER Error in SPI to OpenlLoad
relays”
0x72 "TER Error in SPI to ECU-Rail
relays”
0x73 "TER Error in SPI to Error relays”
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3.2.4 Open_Load

API-Beschreibung

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

Send-Botschaft

Open_Load(channel_nr, duration_flag, set)

CalibrationVariable

1. Byte Command ID 0x1 data_CommandID
2. Byte Parameter O channel number data_Channell
3. Byte Parameter 1 set, duration_flag data_sSet,
(siehe Seite 23) data_Duration-
Flag (Werte siehe
Seite 23)
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

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

. Byte

Command ID

0x1

. Byte

Parameter O

channel number

. Byte

Parameter 1

channels left

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

RN WIN|=

. Byte

Parameter 6

command result

response_Command

Der Parameter 6 command result entspricht der MeasureVariable response-
Command im “ES4440Access”-Fenster (siehe Seite 10). Das gilt auch im Folgen-
den.
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3.25

Open_Load_realtime

ETAS

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

Send-Botschaft

Open_Load_realtime (channel_nr, duration_flag)

CalibrationVariable

1. Byte

Command ID

0x2

2. Byte

Parameter O

ES5398.1 channel
number

3. Byte

Parameter 1

duration_flag

data_Duration-
Flag
(Werte siehe Seite 23)

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

| N|o|wv| b

. Byte

Parameter 6

nicht verwendet

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

1. Byte

Command ID

0x2

2. Byte

Parameter O

ES5398.1 channel
number

. 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

| N|o |~ W

. Byte

Parameter 6

command result

response_Command

28 API (C-Code-Modul) fur ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation



ETAS

3.2.6 ShortCut_xUBATTy_20A

API-Beschreibung

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

lisierbar.

Send-Botschaft

ShortCut_xUBATTy_20A

(channel_nr, load, xUBATTYy, duration_flag, set)

CalibrationVariable

1. Byte

Command ID

0x3

2. Byte

Parameter O

ES5398.1 channel
number

3. Byte

Parameter 1

load, xUBatty, set,
duration_flag )

data_Load,
data_xUBATTy,
data_Set, data_-
DurationFlag
(Werte siehe Seite 23)

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

| N|o|wv| b

. Byte

Parameter 6

nicht verwendet

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

1. Byte

Command ID

0x3

2. Byte

Parameter O

ES5398.1 channel
number

. Byte

Parameter 1

channels left

. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

nicht verwendet

. Byte

Parameter 4

nicht verwendet

. Byte

Parameter 5

nicht verwendet

I N |~ W

. Byte

Parameter 6

command result

responseCommand
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3.2.7

ShortCut_xUBATTy_20A_realtime

ETAS

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

Send-Botschaft

ShortCut_xUBATTy_20A_realtime
(channel_nr, load, xUBATTYy, duration_flag)

CalibrationValue

1. Byte Command ID 0x4

2. Byte Parameter O channel number

3. Byte Parameter 1 load, xUBatty, durati- |data_Load,

on_flag data_xUBATTYy,

data_Duration-
Flag
(Werte siehe Seite 23)

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

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

. Byte

Command ID

Ox4

. Byte

Parameter O

channel number

. 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

RN WIN|=

. Byte

Parameter 6

command result

responseCommand

30

API (C-Code-Modul) fur ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation



ETAS API-Beschreibung

3.2.8 Pin2PinFirstChWithoutLoad

Definiert die erste Leitung fiir einen Kurzschluss zwischen zwei Leitungen - die
zweite Leitung wird mit dem Befehl ,Pin2PinSecondChannelWithoutLoad” defi-
niert (siehe Seite 32).

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!

Send-Botschaft

Pin2PinFirstChWithoutLoad (channel_nr1, durati- |CalibrationVariable
on_flag)
1. Byte Command ID 0x5
2. Byte Parameter O ES5398.1 channel data_Channell
number 1
3. Byte Parameter 1 duration_flag data Duration-
Flag
(Werte siehe Seite 23)
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

Receive-Botschaft

Antwort MeasureVariable
1. Byte Command ID 0x5
2. Byte Parameter O ES5398.1 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 responseCommand

API (C-Code-Modul) far ES5398.1 Fault Insertion Board - Dokumentation

31



API-Beschreibung

3.2.9

Pin2PinSecondChannelWithoutLoad

ETAS

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!

Send-Botschaft

Pin2PinSecondChannelWithoutLoad (channel_nr1,
duration_flag)

CalibrationVariable

1. Byte Command ID 0x6

2. Byte Parameter O channel number 2 data_Channel2

3. Byte Parameter 1 duration_flag data Durati-
on_Flag
(Werte siehe Seite 23)

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

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

. Byte

Command ID

0x6

. Byte

Parameter O

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

N NG| hIWIN| =

. Byte

Parameter 6

command result

responseCommand
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3.2.10

Pin2PinFirstChRealtimeWithLoad

API-Beschreibung

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

Dieser Fehler wird mit MOSFETs geschaltet.

Send-Botschaft

Pin2PinFirstChRealtimeWithLoad
(channel_nr1, duration_flag)

CalibrationVariable

1.

Byte

Command ID

0x7

2.

Byte

Parameter O

channel number 1

data_Channel1

3.

Byte

Parameter 1

current, duration_flag
(siehe Seite 23)

data Duration-
Flag
(Werte siehe Seite 23)

4. Byte

Parameter 2

nicht verwendet

. Byte

Parameter 3

Widerstand Byte O

data_Resistor
(Value !'=0 ver-
wenden)

. Byte

Parameter 4

Widerstand Byte 1

data Resistor
(Value !=0 ver-
wenden)

. Byte

Parameter 5

Widerstand Byte 2

data_Resistor
(Value !'=0 ver-
wenden)

. Byte

Parameter 6

Widerstand Byte 3

data_Resistor
(Value !'=0 ver-
wenden)

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

. Byte

Command ID

0x7

. Byte

Parameter O

channel number 1

. 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

V| NN WIN|=

. Byte

Parameter 6

command result

responseCommand
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3.2.11

Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad

ETAS

Definiert die zweite Leitung flr 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.

Send-Botschaft

Pin2PinSecondChRealtimeWithLoad

(channel_nr2, duration_flag)

CalibrationVariable

1. Byte Command ID 0x8

2. Byte Parameter O channel number 2 data_Channel2

3. Byte Parameter 1 duration_flag data Durati-
on_Flag
(Werte siehe Seite 23)

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

Receive-Botschaft

Antwort MeasureVariable
1. Byte Command ID 0x8

2. Byte Parameter O channel number 2

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
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3.2.12  Reset_all_errors

API-Beschreibung

Mit diesem Befehl werden alle Fehler auf einem ES5398.1 zurlickgesetzt.

Send-Botschaft

Reset_all_errors ()

CalibrationVariable

. 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

NN hWIN| =

. Byte

Parameter 6

nicht verwendet

Receive-Botschaft

Antwort

MeasureVariable

. 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

RN WIN|=

. Byte

Parameter 6

command result

responseCommand
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3.2.13

Activate_relay

Mit diesem Befehl wird das Relais flr 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.

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.

Send-Botschaft
Activate_relay (duration_ time) CalibrationVariable
1. Byte Command ID 0x12
2. Byte Parameter O nicht verwendet
3. Byte Parameter 1 duration_time in ms |data_Duration-
(Byte 0) Time
(Werte siehe unten)
4. Byte Parameter 2 duration_time in ms | data_Duration-
(Byte 1) Time
(Werte siehe unten)
5. Byte Parameter 3 nicht verwendet
6. Byte Parameter 4 nicht verwendet
7. Byte Parameter 5 nicht verwendet
8. Byte Parameter 6 nicht verwendet

Werte fiir data_DurationTime:

e Wenn data_DurationFlag gleich 0 war, setzen Sie den Wert auf -1.

* Sonst Geben Sie die Zeit in ms an, wie im Folgenden beschrieben:

e Der Parameter , duration_time"” kann in Schritten von 20 ms spezifiziert
werden - der kleinstmogliche Wert betragt 20 ms, der gréBtmaogliche
5000 ms.

e Endlosfehler werden mit dem Wert OxFFFF erzeugt.

Der Parameter ,channel_type” kann folgende Werte annehmen:

e channel_type = 0: Stromkanal

® channel_type = 1: Spannungskanal
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Receive-Botschaft

Antwort
1. Byte Command ID  0x12

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

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

4. Byte Parameter 2 delay_time0
NC-Kontakt** 20 A 6ffnet (in 100 ps 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 (responseCommand)

* NO = normally open = SchlieBer
** NC= normally closed = Offner
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3.2.14

Activate_realtime_switch

Mit diesem Befehl wird ein mit MOSFETs geschalteter Fehler fiir 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.

Send-Botschaft

Activate_realtime_switch (mode, duration_time, CalibrationVariable

dutycycle, frequency)

1. Byte Command ID 0x13

2. Byte Parameter O mode

3. Byte Parameter 1 duration_time (Byte O) |data_Duration-
Time

4. Byte Parameter 2 duration_time (Byte 1) |data_Duration-
Time

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 1 ms spezifiziert werden -
der kleinstmogliche Wert betragt 1 ms, der grésstmogliche 5000 ms. Endlosfeh-
ler werden mit dem Wert OxFFFF erzeugt.

Der Parameter ,mode” kann folgenden Werte annehmen:

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

Receive-Botschaft

Antwort MeasureVariable
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 responseCommand
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ETAS Kontaktinformation

ETAS Kontaktinformation

ETAS Hauptsitz

ETAS GmbH

BorsigstraBBe 24 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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