2.1. Soros adatkommunikacios rendszerek — CAN
(Els6 rész — bevezeto)

Bér tobb mint 15 évvel ezel6tt, 1991-ben a Mercedes E300-ban jelent meg el6szor gépjarmiivon a CAN
hélozat, mégis azt mondhatjuk, hogy a javitGipar szerepl6i kdzll ma is sokaknak alapszinten is gondot
jelent e rendszer mikddésének lényege. Az emlitett jamivon a motor-, az ABS/ASR- és az
automatavalto-ECU-k  kommunikéciojd biztak a CAN hédlézatra. Ma nem ritka, hogy 30-40
elektronikusan irényitott részegységet épitenek egy autdba, amelyek soros adatétvitelit kommunikécios
rendszert alkotnak.

A CAN miszaki terlleten széles korben alkalmazott informécio-atviteli halozat, teh& nem a
gépjarmiipar szileménye. A Controller Area Network, az iranyitéegysegek helyi halozatat jelenti, s
mivel csak az utdbbi néhany évben kezdett a magyar autds szakképzés e témakor oktatasdba, Ugy itéljuk
meg, hogy mondandénk térgyalaséat célszerti az alapoknal kezdeni.

1. A gépjarmiivek elektronikusiranyitoegysegel k6zotti kommunikacio szik segessége €s lehet 6ségel
1.1. Az ECU-k ko6z6tti kommunikaci6 sziik ségessége

Amig a gépjarmiiveken csak max. 2-3 elektronikusan iranyitott rendszert alkalmaztak, miiszakilag csak
kevés problémat, és csekély tobbletkoltséget jelentett, hogy bizonyos bemeneti informéciokra mindegyik
iranyitoegységnek szilksége volt. Megvéltozott a helyzet az elektronikusan iranyitott rendszerek
szdménak novekedésével, hiszen ugyanazt a jellemzét — példankban motorhémérsékletet — tobb ECU
érzekelojéenek a kiépitésével nehézkes és koltséges megoldani. (Lasd 1. doral) Kézenfekvo valami més
eljarés. Valamelyik iranyitbegység érzékelje az adott jellemzét — példankban a 2. dbran csak a
miiszerfalnak van motorhomérséklet jeladdja — és annak ECU-ja a tébbit valamilyen médon informélja a
motorhémeérséklet pillanatnyi értékérol.
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1.2. Parhuzamos ,, sokvezetékes’ informacidatvitel ényege ésjellemzoi
A parhuzamos (, sokvezetékes’) rendszereknél egy adott

Myomatékvialio-ECL Motor-ECLU |nf0rma:lét Csak egye“en Sszenzor érZékEI, éS azt
informécios vezetékeken keresztll idében egyszerre
= (pérhuzamosan) tovabbitja mindazoknak az ECU-k nak,
| «—— [T i amelyeknek az adott jellemzére szilksége lehet (3. &bra).
o +—> A jelétvitel lehet analdg (pl. egy gézpedddlas érzékeld

feszllltségjele a motor-ECU-t0l a nyomatékvalté-ECU és
az ABS/ASR/ESP-ECU felé), vagy digitdlis, (pl. a
kerékfordulatszdm jeladok jeleibsl képzett jarmiisebesség

,/‘// jel, az ABS/ASR/ESP-ECU-t6l a mésik hérom ECU feld).

A pérhuzamos informécidatvitel jellemzoi:

- csak egyetlen szenzorrendszerre van szikség, a
bemeneti jellemzék érzékelésére,

- vezetékigényes megoldas,

- miikddés szempontjabdl jol attekinthet6 és vizsgélhato,

- nagy jel&viteli biztonsdg — az informatikai rendszerek

tipikus informécidétviteli hibai nem jelennek meg.

ABS/ASR/EPS-ECU Kombimiiszer
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1.3. Sorosdigitélisinformacioatvitel Iényege, jellemzéi és alkalmazasanak elényei

A soros digitdlis rendszereknél Osszesen egy, vagy két
vezetéken idében egymést kovetve (tehat sorban) digitdlis
jelek formajdban aramlik az informécié. A CAN busz
% : szabvényositott ~ protokoll  szerint  adat  és
utasitéssztrédaként mikodik.

Myomatékviilté-ECU Motor-ECU

! A soros digitélis informéacioétvitel jellemzsi:
- egyetlen szenzorrendszer,
- egyszerii, olcsd, kistémegi villamos haldzat,
I - az iranyitéegysegek kozott a kommunikéacid egységes
(szabvényositott) protokoll szerint torténik,

3 - nagy adatétviteli sebesség alkalmazhaté (pl. 1 Mbit/s)
Q - arendszer egyszertien bovitheto,
- kulénbdzé  adatétviteli  kdzegek  haszndlhatok

ABSASREPS-ECU Kombimiiszer (rézvezeték, fénykébd),
- asoros diagnosztika médszerével jol vizsgalhato.
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A témakor méasodik fejezete is métdl olvashatd. A CAN hal6zatrdl szél6 sorozat harmadik ,, cikke” két
hét mulva jelenik meg!
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