g Frage:

CCP / XCP Verwendung der Polling Raster: Fluch oder Segen?
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@ Antwort:

Die Integration des Polling-Rasters in INCA hatte ursprunglich das Ziel, auch
Steuergerateprojekte ohne DAQ-Messraster in INCA zu unterstutzen.

Heutzutage werden diese Raster in vielen Fallen zur Erfassung weiterer Messgrof3en
zuséatzlich zu den Messrastern Uber DAQ-Listen verwendet. Die Auswirkungen dieses
Messverfahrens auf die Bus- und Steuergerate-Belastung wird dabei jedoch haufig Gibersehen.

Im Folgenden werden die Unterschiede erlautert:

1. Datenintegritat
DAQs

DAQ-Messraster sind synchron zur Berechnung der Messgrof3en im Steuergerét, d.h. es
werden nach Abarbeitung der Steuergerate-Tasks alle Messgrof3en eines Zeitrasters einmalig
erfasst und Ubertragen.

Zur Ubertragung steht die Zeit zwischen Task-Beginn und -Ende zur Verfiigung.
Polling

Bei Pollingrastern erfolgt die Abtastung asynchron, d.h. Werte kénnen unvollstandig oder
mehrfach gemessen werden.

Das Einhalten eines bestimmten Rasters ist abhangig von der Anzahl der Signale.

2. Buslast / Ubertragungszeit pro Signal

®* DAQ-Raster werden einmal konfiguriert und liefern ,Free Running“ Daten, d.h. in jede
CAN-Botschaft passen bis zu 7 Byte.

® Per Polling werden pro MessgrofRe bis zu 4 CAN-Botschaften bendtigt.
Vergleicht man das Messen von Byte-Grdl3en, verbraucht Polling rechnerisch 2700 %
mehr Bandbreite pro MessgroRle.
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Beispiel

Abhangigkeit der Buslast von der Ubertragungsart

(gemessen mit einem realen Steuergerat am 500KBaud Antriebs-CAN)

Abtastrate 100ms 100ms

Anzahl Signale 25 50

DAQ-Zeitraster

Erzeugte CAN-Buslast 3,3%  4,3%

Ubertragungszeit pro Signal  100ms  100ms

Pollingraster

Erzeugte CAN-Buslast 27%*  27%*

Ubertragungszeit pro Signal ~ 100ms  215ms

* Im gezeigten Beispiel ist das Steuergerét bei 27% Buslast bereits an der Grenze der
moglichen CAN-Ubertragungen.

Alle zuséatzlichen Signale verursachen eine Erhéhung der Ubertragungszeit pro Signal.

In den meisten Fahrzeugen liegt die Auslastung des Fahrzeug CAN bei ca. 65-70%. Durch die
zusatzliche Belastung des Pollingrasters kann es zu Stérungen der Steuergerate-
Kommunikation auf dem CAN-Bus kommen.

3. Prozessorlast

Die genauen Auswirkungen sind steuergeratespezifisch. Schatzungsweise wird aber der
Mehrverbrauch an Ressourcen ahnlich wie bei der Buslast liegen.
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ﬂ Weitere Informationen:

Der Polling-Modus wird von INCA V7.1.9 und héher unterstitzt.

=\
Sie haben dennoch eine Frage?

Weitere FAQs finden Sie unter: www.etas.com/de/faq
Falls Sie noch offene Fragen haben sollten, steht Ihnen unser Support-Center gerne zur

Verfiigung.
Sie finden alle weiteren Informationen hier: http://www.etas.com/de/hotlines.php

Die hier dargestellten Informationen (hier auch ,FAQ" genannt) werden ohne jegliche (ausdriickliche oder
konkludente) Gewahrleistung, Garantie bzw. Zusage uber Vollstandig- oder Richtigkeit zur Verfligung gestellt.
AuRer im Falle vorsatzlicher Schadigung haftet ETAS nicht fur Schaden, die durch oder in Folge der

Benutzung dieser Informationen (einschlie3lich indirekter, mittelbarer oder sonstiger Folgeschaden) auftreten

kénnen bzw. entstanden sind.
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