
 1 

2.4 Soros adatkommunikációs rendszerek – CAN 
(Negyedik rész) 

 
3. A busz rendszerek osztályozása, általános felépítése, m ködése, kialakítása és a CAN-busz 
rendszer üzenetformátuma 

3.1. A busz rendszerek osztályozása adatátviteli sebesség szempontjából 
A gépjárm veken alkalmazott elektronikusan irányított rendszereket alrendszer-csoportokba f zik, és 
azok legtöbbször kapcsolatban állnak egymással. A kapcsolatot egy csatoló számítógép – Gateway 
(fedélzeti hálózati vezérl#egység, CAN-átjáró, CAN-csatoló, CAN-szerver) – teremti meg. Az 
alrendszerek sebességei eltérnek (eltérhetnek) egymástól. 
 
Az adatátviteli sebességosztályt az határozza meg, hogy a rendszer másodpercenként hány bit átvitelére 
alkalmas, azaz mennyi az úgynevezett bitráta.   
A osztály (LIN): max. 20 kBit/s átviteli sebesség . Els#sorban a rendszerteszterekkel való 
kommunikációra (pl. K vonal – 9,6 kbit/s) alkalmazzák, de komfortelektronikai vonalon is találkozhatunk 
ezzel az átviteli sebességgel. 
B osztály (LS-CAN – Low Speed CAN): max. 125 kBit/s sebesség . Els#sorban a biztonsági-és 
komfortelektronika irányítóegységei közötti kommunikáció bitrátája ekkora. 
C osztály (HS-CAN – High Speed CAN): max. 1 Mbit/s átviteli sebesség . A hajtáslánc, a multimédia 
és a vezeték nélküli rendszereknél alkalmazzák e gyors információátvitel hálózatot.  
 

3.2. A CAN-adatbusz rendszer általános felépítése, jellemz#i  
CAN a Controller Area Network − irányító-
egységek helyi hálózata − elnevezésb#l 
képzett mozaikszó. 
Általános felépítése, jellemz#i: 
- az irányító egységek közötti kommuni-
káció két vezetéken keresztül valósul meg, 
- a kommunikáció egységes (szabványo-
sított) protokoll szerint történik, 
- broadcast elvnek megfelel#en m ködik, 
tehát minden irányítóegységhez eljut 
minden információ,  
- aszinkron soros kommunikációs hálózat, 
ahol mindegyik vezérl# saját órajel- 
generátorral rendelkezik, (Nem megy az 
információval az órajel is, amelyhez a ve-
zérl#k szinkronozhatnának.) 
- multi-master architektúra – többmesteres 
felépítés – minden vezérl# egyenérték , 
- a busz rendszer „0 domináns” („0-ba” 
bárki húzhatja a buszt, fordítva nem), 
- bitbeültetési szabály (Bitstuffing) van 
érvényben, (Meghatározott mez#kben 
egymás után max. 5 azonos érték  bit 
következhet, mivel csak az élátmeneteknél 
tudják a vezérl#k az órajelüket 
szinkronizálni.) 
A 9. ábrán egy négy vezérl#b#l álló CAN 
hálózatot láthatunk, amely két vezetékes. A 
„2” jel  irányítóegység az el#készítés után 
információt küld a buszra. Mindhárom  

másik ECU fogadja (természetesen # maga is), majd vizsgálja, hogy számára ez információ-e. Az „1” és a 
„4” ECU az információt továbbítja a mikrokontrollere felé. 
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Fogalmak: 
Információ – adat és utasítás 
Mikroprocesszor – egy (legfeljebb néhány) IC-b#l álló rendszer, amely elvégzi a programozható 
számítógép központi egységének feladatát (CPU). F# bels# egységei: utasításdekódoló vezérl#egység, 
aritmetikai logikai egység (ALU), regiszterek (tárolók). Ahhoz, hogy  egy processzorból ECU legyen, 
számos „kiegészít#re” van szükség: órajel generátor, RAM, ROM (EPROM), A/D átalakítók, I/O egység 
(input output illeszt#), stb.. 
Mikrokontroller – egy mikroprocesszor és további periféria-áramkörök (ROM, RAM, I/O egység, A/D 
átalakítók stb.) egyetlen közös tokban. 
Multiplex rendszerek – fedélzeti hálózati vezérl#egységgel (gateway) összekapcsolt alrendszerekre 
osztott (többcsatornás) soros kommunikációs rendszerhálózat. 
 

3.3. A busz rendszerek kialakítása -  üzenetfogadás és küldés 
3.3.1. Egyvezetékes adatátviteli rendszer 

Ennél a megoldásnál egyetlen vezetéken kommunikálnak az irányítóegységek. Nyitott kollektoros (open- 
collektoros) kialakítású a hálózat, ami annyit 
jelent, hogy a buszvezeték egy felhúzó 
ellenálláson keresztül pl. +5V-os táphoz 
kapcsolódik és az információt, az adó a 
tranzisztorának ki-be kapcsolásával hozza 
létre. 

 
 
 
 
 
 
 
 
Fogalmak: 
Recesszív – passzív állapot, amikor a buszvonalat egyik ECU adó-vev# egysége (transceiver) sem 
kapcsolja testhez (mindegyik tranzisztora zárt, nem vezet# állapotban van.) 
Domináns – aktív állapot, ha valamelyik transceiver tranzisztora vezet, s ez a buszvonalat ≈ 0 V-ra húzza. 
Az egyvezetékes rendszer er#sen zavar-érzékeny, ezért els#sorban diagnosztikai célra és a komfort 
hálózatban használják alacsony átviteli sebességhez. 
 

3.3.2. A zavaró hatások kiküszöbölése kétvezetékes adatátviteli rendszerrel –
differenciális busz rendszer 

A gépjárm  villamos hálózatában els#sorban a ki és bekapcsolással m köd# áramkörök hálózatban terjed# 
és a kisugárzott zavarokat keltenek. Természetesen a járm vön kívülr#l érkez# zavarok is m ködési  
rendellenességeket idézhetnének el#. Ezt elkerülend# az igényes rendszereknél − pl. CAN − kétvezetékes  
hálózatot alakítanak ki. Mivel a zavarok mindkét 
vezetéken megjelennek − a zavarjelek úgymond 
ráülnek a buszvezetékekre −  a jelfeldolgozásból 
következ#en, ezek nem okoznak problémát.  
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