2.4 Soros adatkommunikaciés rendszerek — CAN
(Negyedik rész)

3. A busz rendszerek osztdlyozésa, altalanos felépitése, m kdodése, kialakitasa és a CAN-busz
rendszer Uzenetformatuma

3.1. A busz rendszer ek osztalyozasa adatatviteli sebesseg szempontjabdl
A gépjarm veken alkalmazott elektronikusan irényitott rendszereket arendszer-csoportokba f zik, és
azok legtdbbszor kapcsolatban dlnak egymassal. A kapcsolatot egy csatold szamitogép — Gateway
(fedélzeti hadlozati vezérl#tegyseg, CAN-&jard, CAN-csatold, CAN-szerver) — teremti meg. Az
alrendszerek sebességei eltérnek (eltérhetnek) egymastol.

Az adatatviteli sebességosztalyt az hatarozza meg, hogy a rendszer masodpercenként hany bit atvitelére
alkalmas, azaz mennyi az Ugynevezett bitrata.

A osztaly (LIN): max. 20 kBit/s é&viteli sebesseg . Els#sorban a rendszerteszterekkel valo
kommunikéciora (pl. K vonal — 9,6 kbit/s) alkalmazzk, de komfortelektronikai vonalon is taldlkozhatunk
ezzel az aviteli sebességgel.

B osztdly (LS-CAN — Low Speed CAN): max. 125 kBit/s sebesség . Els#sorban a biztonségi-és
komfortelektronika irdnyitdegységei kdzotti kommunikacié bitrétgja ekkora.

C osztaly (HS-CAN — High Speed CAN): max. 1 Mbit/s étviteli sebesség . A hajtaslanc, a multimédia
és avezeték nélkli rendszereknél alkalmazzak e gyors informéaciéétvitel hdlozatot.

3.2. A CAN-adatbusz rendszer altalanos felépitése, jellemz#i

CAN aController Area Network - iranyité-
egységek helyi haldzata - elnevezésb#l
képzett mozaikszo.

Altalanos felépitése, jellemz#i:

- az iranyitd egységek kozotti kommuni-
k&cio két vezetéken keresztil valdsul meg,

- a kommunikécié egységes (szabvanyo-
sitott) protokoll szerint torténik,

- broadcast elvnek megfelel#en m kodik,
teha minden iranyitbegységhez eljut
minden informécio,

- azinkron soros kommunikacios halozat,
ahol mindegyik vezérl# sgj& Orajel-
generdtorral rendelkezik, (Nem megy az
informécioval az oOrajel is, amelyhez a ve-

zérl#k szinkronozhatnanak.)

- multi-master architektura — tobbmesteres
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Fogalmak:

I nformacio — adat és utasités

Mikroprocesszor — egy (legfeljebb néhany) IC-b#l alé rendszer, amely elvégzi a programozhatd
szdmitogép kozponti egységének feladatat (CPU). F# belst egységei: utasitasdekddold vezeérl#egység,
aritmetikai logikai egység (ALU), regiszterek (térolok). Ahhoz, hogy egy processzorbdl ECU legyen,
szdmos , kiegészit#re’ van szilkseg: 6rgel generédtor, RAM, ROM (EPROM), A/D éaalakitok, 1/0 egyseg
(input output illeszt#), stb..

Mikrokontroller — egy mikroprocesszor és tovabbi periféria-dramkorok (ROM, RAM, 1/0 egység, A/D
atalakitok stb.) egyetlen kdzos tokban.

Multiplex rendszerek — fedélzeti haldzati vezérl#egységgel (gateway) Osszekapcsolt alrendszerekre
osztott (tébbcsatornés) soros kommunikacios rendszerhdl6zat.

3.3. A busz rendszerek kialakitasa - Uzenetfogadéas és kiildés
3.3.1. Egyvezetékes adatatviteli rendszer
Ennél a megoldésnal egyetlen vezetéken kommunikélnak az irdnyitéegységek. Nyitott kollektoros (open-

collektoros) kialakitasi a hélozat, ami annyit
jelent, hogy a buszvezeték egy felhizo
R ellendllason keresztil pl. +5V-os t4phoz
Buszvonal 1 kapcsoladik és az informéciot, az add a
Fe==|==q pec==|==1 r===|—-9 tranzisztordnak ki-be kapcsolasaval hozza
! T1 I 1 1 1 | T3 | | A
X L . . létre.
1 1 | I I I
L} ] 1 I t ! v [V]"
i, [ [ 1 &
! . I I 1 L} | ]
v [Allomas1{ ¢ 1 |Allomas2| 1 : Altoms 3| ! Bus Idle Start bit
1 | I I
| Adatok Adatok! T Adatok Adatok ! 1 Adatok Adatok!
I addsa vétele 1 I addsa vétele | I adasa vétele ! 04 T " Dormindne | -
| 10. abral| || 11 &bra| 1 0
Fogalmak:

Recessziv — passziv alapot, amikor a buszvonalat egyik ECU addé-vev# egysége (transceiver) sem
kapcsoljatesthez (mindegyik tranzisztora zart, nem vezet# dlapotban van.)

Dominans — aktiv alapot, ha valamelyik transceiver tranzisztora vezet, s ez a buszvonalat » 0 V-ra hlizza.
Az egyvezetékes rendszer er#tsen zavar-é&rzékeny, ezért els#sorban diagnosztikai célra és a komfort
hél6zatban hasznéljak alacsony atviteli sebességhez.

3.3.2. A zavar0 hatasok kikuszobolése kétvezetékes adatatviteli rendszerrel —

differencialis busz rendszer
A gépjarm villamos hél6zatéban els#sorban a ki és bekapcsolassal m kod# aramkorok halbzatban terjed#
és a kisugarzott zavarokat keltenek. Természetesen ajarm von Kivilr#l érkez# zavarok ism kodési
rendellenességeket idézhetnének el#. Ezt elkerlilend# az igényes rendszereknél - pl. CAN - kétvezetékes
hélézatot aakitanak ki. Mivel a zavarok mindkét
vezetéken megjelennek - a zavarjelek Ugymond
rallnek a buszvezetékekre - a jelfeldolgozashol
kovetkez#ten, ezek nem okoznak problémat.
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