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Die zunehmende Elektrifizierung
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ist eine Herausforderung, bei der
wir Unternehmen gerne mit unserer
Expertise unterstutzen.
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FLEXIBLE KOMMUNIKATIONS-
LOSUNGEN FUR PRODUKTION,
PRUFSTAND UND TESTFAHRZEUG

Der Anteil von Software in modernen Elektrofahrzeugen
nimmt stetig zu, was eine Zunahme an Daten- und
Kommunikationslésungen zur Folge hat. OEMs und
deren Zulieferer sehen sich immer mehr der Anforderung
gegeniibergestellt, in Test- und Produktionsanlagen
unterschiedliche In-Vehicle-Netzwerke zu integrieren.
Von einfachen Steuergerdten liber Batterie-Management-
systeme und komplexe Antriebssteuerungen bis hin zur

E-MOBILITAT
ERHOHT BEDARF AN
END-OF-LINE-TESTS

Der Wandel hin zur Elektromobilitat fihrt zu weit-
reichenden Anderungen beim End-of-Line-Testing.
Neue Komponenten erfordern eine Anpassung der
Testumgebung unter Berlicksichtigung batterietypischer
Tests, was den Umfang, aber auch den generellen
Testbedarf produktionsbegleitend maRgeblich steigert.

QUALITATSSICHERUNG

Dank jahrelanger Expertise in der Automobilindustrie
unterstitzt HMS Automobilhersteller und Zulieferer
mit smarten Hard- und Softwareldsungen fir die
Kommunikation in Testfahrzeugen. Die intelligente
Vernetzung aller gangigen In-Vehicle-kommunikations-
standards gepaart mit umfangreichen Logging- und
Visualisierungsfunktionalitaten schaffen eine perfekte
Verbindung zwischen Fahrzeug, Nachrichtenkatalog
und auswertendem Testsystem.

AUF HOCHSTEM NIVEAU

Anbindung von Fahrzeugbussystemen an die Fabrik-
umgebung — unzéhlige Daten miissen ausgetauscht,
gelesen und interpretiert werden. Dabei werden Proto-
kolle sowohl aus dem Bereich der Fahrzeugkommunikation
als auch aus der Fabrikautomatisierung benétigt. HMS
gelingt es, beide Welten (iber eine zentrale Plattform
miteinander zu verbinden.

FLEXIBI_I_.ITI\T IN
DER PRUFSTANDS-
KOMMUNIKATION

Die Kommunikation zwischen Testfahrzeug und Prif-
Leitstand und bei speziellen Anwendungen wie der
Restbussimulation ist weltweit kaum standardisiert —
unterschiedliche Protokolle und Technologien erfordern
flexible Ansadtze. HMS-Losungen sind fiir Domain-Archi-
tekturen konzipiert und heute schon bereit fiir die
zonalen Architekturen der nachsten E-Generation.
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ZWISCHEN FAHRZEUG UND LEITSTAND:

AUTOMOTIVE TESTSYSTEME

Von der Anbindung an In-Vehicle-Netzwerke (iber die
Leitstandkommunikation bis hin zur Simulation einzelner
Komponenten — Priifstandsanwendungen erfordern
die Unterstiitzung einer Vielzahl von Kommunikations-
standards, sowohl aus dem Automotive- als auch aus

Kommunikation im Fahrzeug

IN-VEHICLE-NETZWERKE

Elektronisch geregelte Fahrzeugkomponenten werden
Uber Datenkommunikationsstandards funktional
vernetzt. Dabei werden neueste Standards sowie
bewdhrte Systeme im Mix eingesetzt. Um Testsystemen
Zugang zu den Daten und Signalen dieses geschlossenen
Systems zu verschaffen, werden Gateways benotigt.
Sie unterstitzen und Ubersetzen die verschiedenen
Standards und interpretieren die Daten. Der Zugriff
Uber Gateways ist in funktionsbezogenen aber auch
in zonalen Architekturen mit Ethernet-Backbone
moglich. Wobei innerhalb der einzelnen Zonen das
Gateway Zugriff auf die Gesamtheit der verwendeten
Teilbusse bietet und somit eine Zusammenfiihrung
der Daten und Signale fiir das Testsystem durchfiihrt.

Daten-Logging

CAN Diagnose

I

Komfort CAN

Wegfahrsperre

Antriebs CAN =

FlexRay e

Klima

Tursteuergerat
.
.

gy

Servo-Lenkung

:
:

Sitzverstellung

Sicherer Zugriff auf die verschiedenen In-Vehicle
Netzwerke zur Ausleitung von Daten und zum

Logging.
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dem Industrieumfeld. Intelligente Gateways von HMS
erméglichen die Verkniipfung beider Welten und stellen
so einen zuverldssigen und leistungsstarken Datenaus-
tausch sicher.

Priifstandsanbindung
KOMMUNIKATION MIT DER
TESTAUTOMATISIERUNG

Die Kommunikation mit der Testautomatisierung unter-
scheidet sich stark von der In-Vehicle-Kommunikation,
da hier GUberwiegend Steuerinformationen tber groRere
Distanzen (20 bis 50 m) zwischen dem Fahrzeug und
dem Leitstand Ubertragen werden missen. Oft wird als
Schnittstelle zur Priifstandsautomatisierung zum Aus-
tausch der Messdaten das EtherCAT-Protokoll eingesetzt.
Das von HMS entwickelte ,,Generic Ethernet“-Protokoll
bietet darliber hinaus eine héhere Flexibilitat sowie eine
Diagnosefunktionalitat an. Es ist somit die ideale Schnitt-
stelle zwischen In-Vehicle-Netzwerk und der Priifstands-
automatisierung.

CANnector
L:-s:\.‘;_l

‘\.\-—

Prifstandsanbindung tber groRere
Distanzen mittels Ethernet oder EtherCAT



Simulation

RESTBUSSIMULATION (RBS]

Durch die Restbussimulation kdnnen Signale und Nach-
richten von Steuergeraten erzeugt werden, die physisch
noch nicht am System angeschlossen sind. Dies kommt
beispielsweise beim Test neuer oder einzeln betriebener
Komponenten zum Einsatz, die auf Signale von Umge-
bungskomponenten angewiesen sind. Intelligente Gate-
ways kénnen nicht nur unterschiedliche Protokolle und
Systeme verbinden, sondern, basierend auf funktionalen
Modellen, auch eine RBS durchfiihren — unter Einbindung
von Steuerinformation der Priifstandsautomatisierung.

TEST
SYSTEM

CANnector

Simulation der Systemumgebung fiir das DUT um
Tests zu ermoglichen.

Nluzen

Simulation neuer oder fehlender Komponenten,
um das Gesamtsystem in Betrieb nehmen und
testen zu kénnen.

CANnector CANbridge
oder oder
FRC-EP Repeater

Galvanische Isolation

SCHUTZ VON TESTSYSTEMEN VOR
UBERSPANNUNG UND EM-EINFLUSSEN

Die Datenkommunikation in End-of-Line-
Prifstanden erfolgt sehr hdufig in Umge-
bungen mit Hochspannung. Einerseits sollte
der Zugriff auf die Daten dabei moglichst
einfach und zuverlassig erfolgen, andererseits
belasten gleichzeitig Spannungen von 400 V
bis zu 1.200 V die Kommunikationsleitungen.
Es besteht somit die Moglichkeit, dass bei
einer Fehlfunktion oder einem Defekt hohe
Spannungen direkt auf das Testsystem ein-
wirken und dieses sowie umliegende Kompo-
nenten beschadigen.

Neben einem Erdungskonzept, mit zentralem
Massepunkt, kann eine galvanische Trennung
der CAN-Kommunikationsschnittstelle eine
Beschadigung effektiv verhindern. Wenn diese
nicht bereits im Testsystem integriert ist,
kann sie durch galvanisch isolierte Gateways
oder durch Einsatz von Repeatern nachtrag-
lich realisiert werden.

Durch den Einsatz kostenginstiger Schutz-
komponenten wie Repeater oder Gateways
werden so wertvolle Anlagenteile vor Bescha-
digungen geschitzt.
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ZWISCHEN FAHRZEUG UND PRODUKTIONSAUTOMATISIERUNG:

END-OF-LINE-TESTS

In End-of-Line-Tests fiir batteriebetriebene Fahrzeuge
miissen unterschiedliche Systeme unter erschwerten

Rahmenbedingungen miteinander kommunizieren.

Neben technologie- und protokolliibergreifender

FIRMWARE FLASHING

Kommunikation bei der Anbindung des Fahrzeugs an
das Automatisierungssystem gilt es auch, den Schutz
der Komponenten vor hohen Uberspannungen und
EM-Einfliissen im Blick zu haben.

EOL-TEST

Fahrzeugzugang

Verbindung zur Testautomatisierung mit RBS und SecOC

MOBILIZER PC

BMS-KOMMUNIKATION UND FLASHING

Der Prufling (DUT) und das Automatisierungs-
system werden zum Auslesen des Firmware-
Status und zum Flashen einer aktuellen Firm-
ware des Battery Management Systems (BMS)
miteinander verbunden.

SB

0000

IXXAT FRC-EP 180 PROTOKOLLE

ANBINDUNG AN DAS
AUTOMATISIERUNGSSYSTEM

Die Verknupfung von Automotive-Netzwerken
mit der Fabrikautomatisierung ermaéglicht den
Datenaustausch zwischen Prifling und Auto-
matisierungssystem.

ERHOHUNG DER REICHWEITE

Durch den Einsatz von Bridges und Gateways
kénnen gréRere Distanzen in CAN- und CAN-FD-
Netzwerken via Ethernet/EtherCAT Uberbrickt
werden.



ZWISCHEN FAHRZEUG UND STEUERGERAT

STEUERGERATE-
ENTWICKLUNG

EOL-TEST - HOCHSPANNUNGSBEREICH Bei der Entwicklung von Steuergeraten (ECUs) setzen
Entwicklungsingenieure auf ein bewahrtes Verfah-
ren, um neue Funktionalitdten zu testen: Um eine
moglichst realistische Signalumgebung zu schaffen,
werden Prototypen neuer Steuergerate lber ein
intelligentes Gateway mit einem Serienfahrzeug ver-
bunden, aus dem zuvor das entsprechende Steuerge-
rat entfernt wurde.

Datenanbindung mit RBS- und SecOC-
Funktionalitat sowie galvanischer Entkopplung

Dadurch kann ein noch nicht getestetes Steuergerat
nahtlos und in Echtzeit in bestehende physikalische
MOBILIZER und logische Fahrzeugnetzwerke integriert werden.
Das spart Entwicklern enorm viel Zeit und ermaoglicht
es ihnen, die Steuergeratefahigkeiten unter realen
Bedingungen und mit geringem Aufwand zu testen.

ECU ,Neu
AT DBC ,Neu*
\\\ : : Mobilizer
3 \- 3 ; —’ I
' :

=¥

"

DBC
y,Standard“

Bestehendes System ohne ECU

.

UBERSPANNUNGSSCHUTZ - )iL

Galvanisch getrennte Komponenten und
Repeater (auch optische Datenlibertragung)
ermoglichen den Schutz der Testeinrichtung
vor Uberspannung und EM-Einfliissen.

RESTBUSSIMULATION

Durch die Simulation aller notwendigen ECU ,Standard*
Umgebungssignale fiir das BMS-System wird
ein vollstandiges In-Vehicle-System fir einen
reibungslosen Betrieb erzeugt.
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ZWISCHEN FAHRZEUG UND TESTSYSTEM:

DATEN-LDGGINGIN
TESTFAHRZEUGEN

In Testfahrzeugen miissen Daten im laufenden Fahrbetrieb
ausgelesen, geschrieben und gespeichert werden. Dies ’
erfordert kompakte und energiesparende Gateways, die -
unterschiedliche Bussysteme verstehen und einen sicheren

Zugang zu den Fahrzeugsignalen ermdéglichen.

grenzung. Dnese umfassen ein selektlves Loggen elnzelne
Signale oder Nachrichten anhand von Filtern, ein Even;
getriggertes ,Start/Stop“-Feature sowie das automatls
Uberschreiben von alten, nicht benétigten Daten. Zudem
verfiigt das Datenlogging-Feature (iber einen energiespa- ~

% X,
renden Standby-Modus, der bei Nutzung des Produkts per | .Ba ~-
,Wake On“-Funktion schnell beendet werden kann. optimale Ergebnis zu er2|el S fr:?"‘

& ‘/‘\‘ ~

Daten-Logging MOBILIZER FRC-EP 190
auf SD-Karte oder

USB-Massenspeicher







ALLE APPLIKATIONEN UND FUNKTIONEN IM UBERLICK:

ZAHLLOSE FUNKTIONEN,

EINE LOSUNG.

Intelligente Gateways von HMS bieten eine Vielzahl
integrierter Anwendungen, die sich mit wenigen Klicks
konfigurieren lassen. Einmal konfiguriert, arbeiten sie
im Gegensatz zu herkémmlichen Lésungen eigensténdig

DATEN-LOGGING

und ohne zusdtzliche Software oder Hardware. Nutzer
kénnen mehrere Anwendungen parallel auf der Plattform
einrichten und ausfiihren — in kiirzester Zeit und ohne
Programmierkenntnisse.

Lesen, schreiben und speichern Sie Fahrzeugdaten. Ixxat-
Gateways konnen Daten vorverarbeiten und auf SD-Karte oder
USB-Massenspeicher aufzeichnen.

Uberwachen und analysieren Sie Fahrzeugdaten zur

@ DIAGNOSE Fehlererkennung und -behebung. Ixxat-Gateways bieten Einblick
in Kommunikationsabldufe und ermoglichen die Signal-Analyse.
Verbinden Sie unterschiedliche Netzwerke und
Kommunikationsprotokolle. Ixxat bietet intelligente Gateways
@ GATEWAY fir nahtlose Datenlibertragung zwischen verschiedenen
Protokollen.
& RESTBUS- Restbussimulation erzeugt Signale und Nachrichten von nicht
% SIMULATION angeschlossenen Steuergeraten. Ixxat bietet Losungen fur

Restbussimulationen basierend auf funktionalen Modellen.

007

I

VISUALISIERUNG

Visualisieren Sie Fahrzeugdaten zur Analyse und Uberwachung.
Ixxat bietet webbasierte Visualisierungsfunktionen, die Signale
dynamisch in HTML5-fahigen Webbrowsern anzeigen.

AUTOMATISIERUNGS-
INTEROPERABILITAT

Ermdglichen Sie den Datenaustausch zwischen Fahrzeug- und
Fabrikautomatisierungssystemen. Ixxat-Gateways verbinden
Industrie- mit Fahrzeugprotokollen und -netzwerken.

O G

MATLAB/SIMULINK-
MODELLE

Ixxat ermoglicht die Integration von Matlab/Simulink-Modellen
in Ihre Gateway-Ldsungen fiir komplexe Simulationsaufgaben.

Uberbriicken Sie groRe Distanzen in CAN-Netzwerken. Ixxat

©) - —
é \'l‘j SQELzﬁlgEgYJE\IIEEN Bridges und Gateways lbertragen CAN-Daten via Ethernet oder
EtherCAT und erhéhen so die Reichweite.
Benutzercode ermdglicht die individuelle Anpassung und
&@ BENUTZERCODE Manipulation von Daten und Signalen. Ixxat-Produkte bieten die

Moglichkeit, eigenen Code zu integrieren.
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UBERSPANNUNGS-/
EMI-SCHUTZ

Schitzen Sie Ihre Testsysteme vor hohen Spannungen und
elektromagnetischen Einflissen mit galvanisch isolierten
Gateways und Repeatern.



ALLE GATEWAY-LOSUNGEN AUF EINEN BLICK:

FLEXIBILITAT NEU DEFINIERT

HMS-Gateways erméglichen die Verbindung zwischen
inkompatiblen Netzwerken mit unterschiedlichen
Kommunikationsprotokollen und Adressierungssystemen.
Die HMS-Produktfamilien bieten verschiedene
Kombinationsméglichkeiten fiir Netzwerkprotokolle.

MOBILIZER SERIE

Digital

CANnector SERIE

e
@@

Digital #=
LT

..... o

uUsB
Host/
Device

Jede Gateway-Kombination Iéisst sich schnell und einfach
per Drag & Drop, programmierbarem C-Code oder
voreingestellten Matlab/Simulink-Modellen erstellen.
Die folgende Ubersicht zeigt alle Protokollanbindungen
der Produktfamilien Mobilizer, CANnector und FRC-EP.

Host/
Device

FRC-EP SERIE

UsB
Host/
Device

Analog
IN

SN



AUTOMOTIVE GATEWAY:

MOBILIZER

Der neue Mobilizer wurde fiir die vielféltigen und an-
spruchsvollen Anforderungen der Automobilkommunika-
tion und des Automotive-Testing entwickelt und vereint
Performance, h6chste Flexibilitét, robustes Hardware-
design und benutzerfreundliche Softwaretools zu einer
vielseitigen, eigenstdndigen Lésung. Ausgestattet mit Kom-
munikationsstandards wie CAN FD, Automotive Ethernet

HIGHLIGHTS

\/ Bis zu 8 CAN FD-Kanale
Automotive Ethernet

SENT — SAE J2716 Single Edge Nibble
Transmission

FlexRay

EtherCAT-Kommunikation,
z. B. in der Prifstandsautomatisierung

Geringe Gateway-Durchlaufzeit
Sleep-Mode mit Wake-On-CAN
Bis zu sechs digitale Ein- und Ausgédnge

Bis zu zwei analoge Eingdnge und
vier analoge Ausgange

AN N N N N N

PRODUKTMERKMALE

Der Mobilizer ist fiir performante Schaltschrankbedingun-
gen konzipiert und verfuigt Gber ein robustes Aluminium-
gehduse mit passiver Kiihlung, das den Betrieb innerhalb
eines grolRen Temperaturbereichs (-40 bis +70 °C) ermog-
licht. Ein integriertes Temperaturliberwachungssystem ge-
wahrleistet zuverldssige Leistung auch bei hoher Rechen-
last.

Je nach Modell unterstiitzt der Mobilizer bis zu sechs digi-
tale E/As, zwei analoge Eingdange und vier analoge Ausgan-
ge und ermoglicht so die parallele Integration mehrerer

Messgerate. Das Gerat wird von Ingenieuren als Tischgerat
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(100/1000Base-T1), EtherCAT oder FlexRay ldsst sich ein
breites Anwendungsspektrum abdecken, zu dem auch das
Daten-Logging, Gateway-Funktionalititen, Restbussimula-
tion, Firmware-Flashing und End-of-Line-Tests gehéren. Die
neue Serie wurde speziell fiir Automobilpriifstéinde sowie
End-of-Line-Testanwendungen entwickelt.

eingesetzt, ist aber auch durch Zubehor fir die Hutschie-
nenmontage in Priifstanden und Kontrollrdumen geeignet.

ANWENDUNGEN

Der Mobilizer bietet leistungsstarke Gateway-Funktio-
nen an, mit denen Informationen zwischen beliebigen
Netzwerken ausgetauscht werden kdnnen. Hierbei kann
nachrichtenbasiert, signalbasiert oder im Mischbetrieb
gearbeitet werden.

Mittels Echtzeitbetriebssystem kdnnen dynamisch mehre-
re Aufgaben parallel abgearbeitet werden. Zusatzlich ist der
Mobilizer in der Lage, eine echtzeitbasierte Restbussimula-
tion auszufuhren. Dabei kénnen Matlab-/Simulink-Modelle
integriert werden. Zudem kénnen mittels individuellem
Anwendercode bendtigte Funktionen sowie signalbasierte
Datenmanipulationen ausgefiihrt werden.

Mit bis zu acht CAN-FD SIC-Kanalen garantiert der Mobili-
zer eine auBergewdhnliche Signalstabilitat und ermdoglicht
den gleichzeitigen Betrieb mehrerer Netzwerkteilnehmer.
Die 100/1000Base-T1 Automotive Ethernet-Schnittstel-

le bietet eine Geschwindigkeit von wahlweise 100 oder
1000 MBit/s und eine latenzarme Kommunikation zur An-
bindung an die umgebende Automatisierungsebene. Mit
zusatzlichen EtherCAT- und Generic-Ethernet-Schnittstel-
len Uberbriickt der Mobilizer IVN-Daten mit Automatisie-
rungsumgebungen und gewahrleistet so eine synchroni-
sierte Systemkommunikation und Gerateliberwachung.

Zusatzlich kdnnen mittels Plugin-System in der Enginee-
ring Software ACT kundenspezifische SecOC-Definitionen
hinterlegt werden. Die Verschlisselungsvorschrift fir
Alive-Counter-CRC-Berechnungen missen nur einmal pro
Fahrzeug-Plattfrom definiert werden und stehen dann in
jeder verwendeten Konfiguration zur Verfligung. Durch
die Restbussimulation werden alle im Gateway erzeugten
Nachrichten und PDUs automatisch mit den korrekten
Sicherungswerten versehen.

Weitere Informationen zu den Schnittstellen bieten wir auf
Seite 23. Das Advanced Configuration Tool (ACT) sowie eine
ausfuihrliche Beschreibung der Funktionen gibt es ab Seite 18.
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AUTOMOTIVE GATEWAYS:

FRC-EP 170/180

Die FRC-Gerdteserie wurde fiir anspruchsvollste Anwen-
dungen im Bereich der End-of-Line-Test und fiir Kommuni-
kationsanforderungen von Priifstandstests entwickelt. Mit
dieser Produktfamilie kbnnen Gateway- und Simulations-
aufgaben (Restbussimulation und/oder Simulink-Modelle)
in verschiedenen Komplexitdtsgraden erstellt werden. Die

HIGHLIGHTS

Bis zu 8 CAN-Kanale
(4 davon CAN FD-kompatibel)

FlexRay

EtherCAT-Kommunikation,
z. B. in der Priifstandsautomatisierung

Geringe Gateway-Durchlaufzeit (< 300 ps)
Sleep-Mode mit Wake-On-CAN

Vier digitale Ein- und Ausgédnge

NN N N N NN

Zwei analoge Eingange (12 Bit)

PRODUKTMERKMALE

Die FRC-EP-Produktfamilie zeichnet sich durch eine hohe
Kompakt- und Robustheit aus. Je nach Modell werden
unterschiedliche In-Vehicle-Schnittstellen angeboten. Fir
einfache Mess- oder Steuerungsaufgaben sind die Gerate
mit zusatzlichen digitalen und analogen Ein- und Ausgan-
gen ausgeristet. Eine Anbindung und Kommunikation mit
Uibergeordneten Steuerungsaufgaben kann sowohl iber
eine Standard-Ethernet-Schnittstelle als auch lber ein
EtherCAT-Slave-Interface realisiert werden.

Mittels Echtzeitbetriebssystem kénnen dynamisch mehrere
Aufgaben parallel abgearbeitet werden. Zusatzlich ist die FRC-
Gerateserie in der Lage, eine echtzeitbasierte Restbussimu-
lation auszufiihren. Dabei kénnen Matlab-/Simulink-Modelle
integriert werden. Zudem kénnen mittels individuellem
Anwendercode bendtigte Funktionen sowie signalbasierte
Datenmanipulationen ausgefiihrt werden.
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intelligenten FRC-Produkte erméglichen Zugriff auf die
gdngigsten Automobilprotokolle wie FlexRay, CAN, CAN-FD,
LIN und K-Line. Durch die Engineering-Software ACT
(Advanced Configuration Tool) lassen sich diese Netzwerke
schnell und einfach konfigurieren.

ANWENDUNGEN

Die FRC-Serie bietet als Basisfunktionalitat leistungsstarke
Gateway-Funktionen, die zum Beispiel eine CAN/CAN-,
CAN/LIN- oder EtherCAT/CAN-Konvertierung ermoglichen.
Hierbei kann nachrichtenbasiert, signalbasiert oder im
Mischbetrieb gearbeitet werden.

Zur Basis-Funktionalitdt gehort auch die Fahigkeit, beliebige
Nachrichten und Signale von allen In-Vehicle-Netzwerken
Uiber Ethernet zu (ibertragen. So kdnnen Daten liber nahezu
beliebige Distanzen Gibermittelt werden. Diese kdnnen
dann entweder in PC- oder Steuerungsanwendungen
eingelesen oder auf In-Vehicle-Netzwerken abgebildet
werden. Langenbeschrankungen, wie sie beispielsweise
bei CAN FD oder FlexRay auftreten, sobald Priiflinge mit
der Leitwarte verbunden werden, kdnnen so umgangen
werden.

Uber die integrierte Logging-Funktion werden Nachrichten
daten- oder signalbasiert aufgezeichnet. Das Loggen kann
optional Uiber Trigger gestartet oder gestoppt werden,
zudem ist eine ,,Pre Trigger“-Aufzeichnung moglich. Die
Visualisierung der Daten kann mittels integriertem Web-
server erfolgen.

Die FRC-Geratefamilie zeichnet sich auch durch ihre Simu-
lationsfahigkeit aus. Diese ermoglicht den Import Matlab-

basierter Modelle, auf deren Basis eine Datenmanipulation

durchgefiihrt werden kann. Eine kommunikative Restbus-

simulation wird mit Hilfe der ACT-Software erstellt und auf
dem Produkt autark ausgefihrt.

Alle Anwendungen kdnnen parallel ausgefiihrt werden,
so kann beispielsweise ein Gateway erstellt werden, das
gleichzeitig Daten aufzeichnet und an eine entfernte
Leitwarte Gbermittelt.
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AUTOMOTIVE GATEWAY:

CANnNector

Mit dem CANnector gelingen einfache Automotive Gate-
way- und Logging-Anwendungen. Er wurde speziell fiir die
Entwicklung, Test-Priifstdnde sowie fiir EoL-Tests in der
Fertigung konzipiert, bei denen eine Restbussimulation

HIGHLIGHTS

Bis zu 8 CAN-Kanale
(4 davon CAN FD-kompatibel)

«/ Auf Hutschiene montierbar

EtherCAT-Kommunikation,
 2.B.fiir eine Anbindung an die
Prifstandautomatisierung

\/ Geringe Gateway-Durchlaufzeit (< 300 ps)
W Sleep-Mode mit Wake-On-CAN

\/ Zwei digitale Ein- und Ausgange

PRODUKTMERKMALE

Der CANnector verfiigt GUber ein kompaktes Gehause und
ist flir die Hutschienenmontage geeignet. Je nach Variante
werden unterschiedliche In-Vehicle-Schnittstellen ange-
boten. Flr einfache Mess- oder Steuerungsaufgaben ist
das Gerat mit zusatzlichen digitalen Ein- und Ausgangen
ausgerustet.

Eine Anbindung und Kommunikation mit Gibergeordneten
Steuerungsaufgaben kann sowohl tiber eine Standard-
Ethernet-Schnittstelle als auch liber ein EtherCAT-Slave-
Interface realisiert werden.

S16

nicht erforderlich ist. Der CANnector verfiigt tiber Schnitt-
stellen fiir CAN, CAN FD und LIN sowie iiber digitale Ein-
und Ausgdnge, wéhrend die FRC-Serie zusdtzlich FlexRay
und K-Line anbietet.

Durch das Echtzeitbetriebssystem werden dynamisch
mehrere Aufgaben gleichzeitig abgearbeitet.

ANWENDUNGEN

Der CANnector bietet eine leistungsstarke Gateway-Funk-
tionalitat, die zum Beispiel eine CAN/CAN-, CAN/LIN- oder
EtherCAT/CAN-Konvertierung ermoglicht. Hierbei kann
nachrichtenbasiert, signalbasiert oder im Mischbetrieb
gearbeitet werden.

Zur Funktionalitdt gehort auch die Fahigkeit, beliebige
Nachrichten und Signale von allen In-Vehicle-Netzwerken
Uber Ethernet zu Gbertragen. So kénnen Daten tiber nahezu
beliebige Distanzen Ubermittelt werden. Diese konnen
entweder in PC- oder Steuerungsanwendungen eingelesen
oder auf In-Vehicle-Netzwerken abgebildet werden.
Langenbeschrankungen, wie sie beispielsweise bei CAN FD
oder FlexRay auftreten, sobald Priiflinge mit der Leitwarte
verbunden werden, kdnnen so umgangen werden.
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SMARTE KONFIGURATION PER ENGINEERING-SOFTWARE:

ADVANCED CONFIGURATION

TOOL (ACT)

Die Produktfamilien Mobilizer, FRC-EP und CANnector
stellen die Hardwarebasis fiir zahlreiche Automotive-An-
wendungen dar. Die umfangreiche Leistungsféhigkeit
der Produkte wird aber erst in Kombination mit unserer

HIGHLIGHTS

\/ Einfache Bedienung per Drag-and-Drop
\/ Intuitives Konfigurationskonzept
GroRRtmaogliche Kompatibilitat mit
unterschiedlichen Nachrichtenkatalogen
(DBC, ARXML, FIBEX, A2L, etc.)

Alle Anwendungsfalle in einem Tool

Kompatibel zu allen FRC-EP- und
CANnector-Produkten

Keine Programmierung erforderlich
Funktionen erweiterbar durch eigenen

C-Code oder Simulink-Modelle

1 N N R RN

Alle nachfolgenden Betriebsmodi kdnnen jeweils in
Kombination genutzt werden. Die Konfigurationserstellung
erfolgt dabei immer auf einem Windows-basierten PC.

GATEWAY-BETRIEB

Die Gateway-Funktion stellt die Kernfunktion des
Produkts dar. Damit kann der Datenaustausch zwischen
verschiedenen Bussystemen und weiteren Funktionen
(Logging oder Visualisierung) durchgefiihrt werden.

Bei der Konfiguration der Ein- und Ausgangsbusse kon-
nen spezifische Kommunikationseinstellungen vorge-
nommen, beziehungsweise Nachrichtenkataloge (DBC,
ARXML, FIBEX) verkniipft werden. Die anschlieRende
Definition des Datenstroms erfolgt im ACT per
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Konfigurationssoftware Advanced Configuration Tool (ACT)
erreicht. Es wurde mit dem Ziel entwickelt, Anwendern
eine grofstmégliche Flexibilitit sowie eine einfache Nutzer-
flihrung bei der Lésung ihrer Applikationen zu bieten.

Drag-and-Drop und kann auf Nachrichten-, PDU-
und Signalebene erfolgen. Hierbei konnen vielfiltige
Filter- und Mappingregeln eingesetzt werden, bis hin
zur Nachrichtenmanipulation mittels Usercode oder
Simulink-Modellen. Die Einspeisung von RBS-Daten
wird ebenfalls unterstitzt.

Fir In-Vehicle-Netzwerke (CAN, FlexRay, LIN, Automo-
tive Ethernet) konnen Sendetrigger und Default-Werte
frei definiert werden. Ebenso kann der Versandzeit-
punkt individuell beeinflusst werden (ereignisgetriggert
bei Empfang oder Anderung, zyklisch, spezifischer
Trigger oder auch als Kombination). Weichen die Nach-
richtenkataloge des Quell- und Zielbusses voneinander
ab, erfolgt eine automatische Signaltransformation.

Fir die Kommunikation mit Steuerungs- oder SCADA-
Systemen steht eine EtherCAT-Schnittstelle zur Verfligung.
Nachdem die auszutauschenden Daten per EtherCAT-
Master festgelegt und konfiguriert wurden, erzeugt das
ACT automatisch die notwendige ESI-Datei.

Reduzierung von Kabeln und
Uberbriickung groRer Distanzen

Fiir die Reduzierung von Kabeln oder die Uberbriickung
groRer Distanzen wird das Generic-Ethernet-Protokoll
von HMS unterstiitzt. Mit Hilfe des ACT werden die
gewilinschten Daten auf das Generic-Ethernet-Bussystem
abgebildet. Die Ubertragung der Daten erfolgt tiber
Ethernet. Mittels eines zweiten Produktes aus der Mobi-
lizer, FRC-EP oder CANnector-Familie erfolgt die Riick-
wandlung in das jeweilige In-Vehicle-Netzwerk. Wird der
Datenstrom direkt an einen PC angeschlossen, ermoglicht
der VCl-Treiber die Verwendung des Produkts als Remote-
PC-Schnittstelle.

v
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FUNKTIONSMODELLE AUF
MATLAB-/SIMULINK-BASIS

USERCODE & SIMULINK

Datenmanipulation ,,on the fly“
Sind Funktionsmodelle auf der Basis von Matlab oder
Simulink bereits vorhanden, kénnen diese per ACT in
die Gesamtkonfiguration integriert werden. Bei Bedarf
generiert das ACT automatisch ein Basismodell, das
alle bendtigten Signale sowie das Framework fur die
Signaltransformation vom Rohwert zum physikalischen
Signalwert enthalt.

Mittels C-Usercode-Modul generiert das ACT automa-
tisch ein C-Code-Skelett, das alle Signale und Frames
enthalt, die manipuliert werden sollen. Das Modul
erzeugt das Framework fiir die Signaltransformation
vom Rohwert zum physikalischen Signalwert — abhangig
von den definierten Busbeschreibungsdateien. Der Nutzer
muss abschliefend die gewlinschte Funktionalitat auf
Signal- oder Framebasis, ereignisgesteuert oder zyklisch
zum C-Code-Skelett hinzufiigen. Dies geschieht inner-
halb des integrierten Entwicklungswerkzeugs.

Der Nutzer muss lediglich die gewilinschten Funktionen
mit Matlab oder Simulink entwerfen oder das bereits
vorhandene Modell in das Basismodell kopieren. Am
Ende wird das ausfiihrbare Modul automatisch aus
diesem Modell generiert und in die Gesamtkonfiguration,
die eigenstandig auf dem Gerat ausgefiihrt wird, integriert.
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EINFACHE
RESTBUSSIMULATION

Die Restbussimulation (RBS) wird verwendet, um
elektronische Steuereinheiten (ECUs) oder Teile eines
Fahrzeugs zu simulieren. Bisher war es Ublich, diese
Simulation in einer Skriptsprache zu programmieren.

Das ACT vereinfacht die Erstellung einer Restbus-
simulation erheblich, da sie automatisch anhand einer
Beschreibungsdatenbank im integrierten Fahrzeug-
Editor generiert wird. Der Anwender muss im Tool
nur die ECUs auswahlen, die simuliert werden sollen.

Samtliche Programmierarbeiten werden automatisch
durch das ACT erledigt. Die Software erkennt dabei,
welche Nachrichten gesendet werden miissen oder
welche Nachrichten CRCs oder Alive-Counter beinhal-
ten. Uber weitere Plugins kénnen Algorithmen fiir die
CRC-Erzeugung projektiibergreifend definiert werden,
sodass die Berechnung von CRC und Alive-Counter
automatisch erfolgt.
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MULTIFUNKTIONALER
LOGGING-BETRIEB

Jede erstellte Konfiguration kann durch eine Logging-
Funktion erweitert werden. Hierbei konnen Daten
beliebigen Ursprungs (In-Vehicle-Netzwerk, EtherCAT,
EAs sowie synthetische Daten aus der RBS, Usercode
oder Simulation) aufgezeichnet werden.

Die Speicherung der Daten kann in unterschiedlichen
Formaten (BLF, MDF4, ASC oder CSV) auf ein SD- oder
USB-Speichermedium erfolgen.

Fiir den Start und den Stopp der Aufzeichnung stellt
das Trigger-Modul des ACT vielfaltige Funktionen zur
Verfligung, darunter eine ,Pre-Trigger“-Moglichkeit mit
einstellbaren Zeiten. Haufig liegt die zu untersuchende
Fehlersituation vor einem Ereignis, auf das getriggert
werden kann. Dank der ,Pre-Trigger“-Funktion werden
die fur die Fehlersuche relevanten Daten bereits vor
dem Trigger-Ereignis aufgezeichnet.

Ixxat’

Y 1S NETWORKS

B bexat ACT BETA [CAMyPro

_ i G A_Fleiay con
Y a_r:m AFleRay  CON
3 AFeRay  CON
o COM_STAT Reeal POUs
v NM !
£, STEERING

P -

Steuergerdte pDUs
Alle -

#-%@ Nachrichten

E FOUs
Hame —\Fle- w 4) R
B8 Tx

& g ENERG_GEN_STAT

ENG_STAT
B AUV_ENG_STAT
el CRC_ENG_STAT

Machrichten

Flexita

L8g] Fehler: 0 Wamungen: 0

S20

Datei  Projekt  Erstellen  Extras  Hilfe I t®
38 WA g Der - |2 Gateway |G RBS IOWT CAR 1100 x,%ﬂa
Cuelle Mapping

CAM CAR.CAN GOM CAN.2 W CaN.3 eaN cal«[v ON can.3 oM cans B AFloRay K BFleday W SD-logger ¥ Trigoerl @ websock1[+]*

o x

Name Ziel 0 « | B signal - [ % Roh




B 1w LS

€ 3 O 0 D Mt | RIS

9

I - el
o) e [BR E e o s A —— el VISUALISIERUNG
€3 Configurations Ixxat' ~
e R TR i u::._ e Sind Funktionsmodelle auf der
i BOS_THROT_CTRL .
= s —— - Basis von Matlab oder durch den
e etas " S integrierten Webbrowser kénnen
can Ly - Produkte der FRC-EP und CANnector-
= ":‘:w T Familie Signale grafisch oder als
cana on sespes — Zahlenwerte dynamisch darstellen.
System T Signals.
e TR Smume e P Als Anzeigegerat kann hierbei jeder
. beliebige HTML5-fahige Webbrowser
R e — == verwendet werden, zum Beispiel
e : PCs, Smartphones oder Tablets.
B tadmin (HWS10852] = o 4
Elle  Dedce Licenses Help )
EINFACHE GERATE- Lo b ib Al A
VERWALTUNG PER ixADMIN .
1) R e sysem V1 36858612
Licenses
Die ixAdmin-Funktion ist das Ad- O Y
ministrations-Tool fiir das am ACT 4.8 v i
angeschlossene Produkt. Mit ihr | ;3??31%&%?“
kdnnen erstellte Konfigurationen ' 8 v
auf das Gerat geladen, Updates b F—ormome
durchgefiihrt, Runtime-Lizenzen EE"@;'»::
verwaltet und Grundeinstellungen — : . -
vorgenommen werden. Das IxAdmin- i L |
Tool kann Gber USB, Ethernet oder B reamamum ek e nne 5
WLAN mit dem Geréat verbunden |2 AAREEE (P ekt
werden. Device Driver V214.2363.0
ALLES AUF EINEN BLICK
— _ R — ~ N IM VEHICLE EDITOR
Eile
AuW Die Basis fur die meisten Lésungen
e — ] e 3 der In-Vehicle-Kommunikation sind
e o] e Busbeschreibungen im CANdB-,
prx ey G0 - FIBEX- oder AUTOSAR-XML-Format.
::;’ v Diese enthalten oft nicht alle
'O e erforderlichen Informationen.
[ VeiceBus Bus  Database Mame Vel 0 Mithilfe des Vehicle Editors kdnnen
% sz ‘é::mﬁxiﬂ alle Informationen, die zu einem
= i e bestimmten Fahrzeug, einer
< > < >
Souca Floa Code Defnes Integrationsstufe oder einer Test-
‘®0 Ef ) — . konfiguration gehéren, komfortabel
:m ACOPINC  true zusammengefasst werden. Auf diese

Daten kann wahrend der weiterfiih-
renden Konfiguration der Restbussi-
mulation einfach zugegriffen werden.

S21



IN-VEHICLE-KOMMUNIKATION TRIFFT AUF FACTORY AUTOMATION:

DIE PRODUKTE IM UBERBLICK

HMS bietet ein breites Produktportfolio fiir den Test und die Entwicklung von elektronischen Komponenten auf Basis von
Automotive Ethernet, CAN, CAN FD, LIN, K-Line und FlexRay. Von Repeatern fiir den Uberspannungsschutz bis hin zu leis-
tungsstarken Gateway- und RBS-Lésungen — alles aus einer Hand.

i
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Produkt-
beschreibung

Automotive Ethernet
FlexRay-A/B-Kanal
CAN High-Speed

Umschaltbares CAN
High-Speed / CAN-FD
(zusatzlich)

CAN Low-Speed
LIN

K-Line

usB

Digitale EAs
Analoger Eingang

Analoger Ausgang
Weitere Schnittstellen

SDHC Card Slot
PC-Anbindung
Schutzklasse
Galvanische Isolation

Konfiguration

Mobhilizer

Automotive-Ethernet/
CAN/FlexRay-Plattform
fur Gateway-, Logging-
und RBS-Anwendungen

2 X

1x

2x
1x
3 x (Host/Device)
6 x (max.)
2 x (max.)
4 x (max.)

opt. EtherCAT-Slave,
SENT-Eingang

1x

P40
Bis zu 1,25 kV
ACT-Tool
[=lin =]

L;
[=

FRC-EP170

FRC-EP190

CAN/FlexRay-Plattform fur
Gateway-, Logging- und
RBS-Anwendungen

1x

4 x (max.)

2 x (max.)

1 x (max.)
1x

1x

2 x (Host/Device)

4 x (max.)

1x
Ethernet / USB 2.
IP42

ACT-Tool

1x

4 x (max.)

4 x (max.)

2 x (max.)
2x
1x
2 x (Host/Device)
4 x (max.)

2 x (max.)

opt. EtherCAT-Slave

1x

0/ WLAN (WiFi)
P42

Bis zu 2 kV

ACT-Tool

[=]a ]
=]

CANnector

CAN-Plattform fur
Gateway- und Logging-
Anwendungen

4 x (max.)

4 x (max.)

2 X

3 x (Host/Device)

2 x (max.)

opt. EtherCAT-Slave

P40
Bis zu 2 kV
ACT-Tool
[=]asii [m]

O
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