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CEL CWICZENIA:

Cwiczenie ma na celu zapoznanie z ukfadami komunikacji w systemach
pomiarowo-sterujacych na przyktfadzie magistrali CAN w pojazdach

samochodowych.

SPECYFIKACJA APARATURY:

W ¢wiczeniu wykorzystana zostanie nastepujaca aparatura pomiarowa oraz
oprogramowanie:

Aparatura
1. 1 Portowe High-Speed CAN, USB Interfejsy potgczone w sie¢ CAN)

Symulator CAN (CAN DemoBox)

generator cyfrowy DDS typu DF1410

Oscyloskop cyfrowy 2-kanatowy typu RIGOL 1052E
Karta pomiarowa Advantech USB-4711A

Zestaw do pomiru temperatur

S

(®]

programowanie:
1. Program LabVIEW



PODSTAWY TEORETYCZNE

Magistrala CAN wraz ze swoimi odmianami i modyfikacjami jak LIN, FlexRay,
Most ogrywaja pierwszoplanowa rolg w zapewniajac komunikacji poktadowq i
na zewnatrz podczas produkcji, testowania i diagnostyki. Na rysunku 1
przedstawiono tylko fragment urzadzen obstugiwanych przez magistrale
szeregowe.

Diagnostyka nie wymaga duzych predkosci transmisji (< 10 KHz k-Line)
elektronika nadwozia: w klasie A do 25 kHz, a w klasie B 25-125 kHz, (can low
speed)natomiast uktady napedowe, jezden 125... 1 000 kBité/s (klasa C - CAN
high speed) a elektronicznie wspierane uktady sterowania i hamowania
wymagajg predkosci komunikacji powyzej 1 MBit/s (klasa C+, a jej
przedstawiciele to magistrala FlexRay, TTP). Sterowanie multimediami wymaga
najwiekszych predko wsi — powyzej 10 Mb/s i jest stanowi klase ,infomedia” a

jaj przedstawicielem jest magistrala MOS)
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Rys. 1. Ukfady obstugiwane przez magistrale szeregowe w samochodach

Magistrala CAN - Warstwa fizyczna

Standard CAN jest zdefiniowany w dwdch warstwach modelu odniesienia ISO
(model 7 warstwowy), co daje petng elastycznos$¢ w stosunku do pozostatych
warstw. Jako medium transmisyjne podstawg jest medium miedziane (skretka
ekranowana lub nieekranowana). Rzadkie sg przypadki stosowania
$wiattowodu, natomiast prowadzone sg obecnie badania nad uzyciem fal

radiowych.



W przypadku przewoddw miedzianych przewdd musi mie¢ na swoim koncu

odpowiednie ztgcze pasujace do ztacza zamontowanego bezposrednio w wezle

(na ptytce z obwodem drukowanym). Bardzo czesto wykorzystywanym ztgczem

jest ztgcze przemystowe DSUB9 Zostato ono zestandaryzowane przez

organizacje CiA (CAN in Automation)

Rozmieszczenie podtaczen w gniezdzie DSB 9 przedsatwiono na rys. 2.
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Rys 2 rozmieszczenie pindw CAN w ztgczu DSUB 9 :

1. Nie podtaczono

2. CAN L

3. CAN GND

4.Nie podtgczone

5. Opcja Ekranowanie
6. GND

7CAN H

8. Nie podfaczone

9. Opcja CAV Vcc

Warstwa fizyczna maagistrali CAN definiuje:

e poziomy sygnatéw wystepujacych na magistrali. Stan dominujacy,
odzwierciedla niski poziom logiczny "0-LOW", natomiast stan recesywny,
odzwierciedla wysoki poziom logiczny "1-HIGH".

e impedancje falowg magistrali, zaleznosci bitowe, z ktérych wynika predkosc
transmisji.

e kodowanie za pomocg metody NRZ (Non-return-to-Zero). Jest to klasyczny
kod cyfrowy w ktérym polaryzacja zmienia sie na dodatnig (stan wysoki) po

przejsciu sygnatu z poziomu 0 na 1 oraz zmienia sie na ujemng (stan niski)




po przejsciu sygnatu z poziomu 1 na 0. Charakteryzuje sie statym poziomem
sygnatu w trakcie trwania catego bitu.
¢ synchronizacje na magistrali, ktorg zapewnia metoda bit stuffing, polegajaca

na dostawieniu bitu stanu przeciwnego po serii 5 bitdéw tego samego stanu.

A Mapigcie
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stan recesywny | stan dominujacy | stan recesywny ™
Rys 3 Poziomy sygnatéw na magistrali CAN

Istnieje kilka norm definiujacych parametry magistrali przy réznych
predkosciach transmisji. Standardy te réznig sie poziomami napie¢ a takze
wartoscig impedancji terminujacej na koncu magistrali. Wynika stad
maksymalna liczba weztéw jakg mozna podpia¢ do magistrali

Najbardziej znane normy to:

High Speed - 1SO11898 dla magistral o szybkiej transmisji danych (do
1Mb/s).
e szybkos$¢ transmisji 125kpbs - 1Mbps

e od 2 do 30 weztow na sieé

maksymalna dtugos$¢ magistrali to 40 m

terminatory 120ohm jako elementy dopasowania impedancyjnego

przewod dwuzytowy ekranowany

zasilanie 5V

zakres napiec¢ sygnatu od -2 do +7V

o minimalny prad wyjsciowy nadajnika wiekszy od 25mA]



Maplecie

Stan magistrali

ni

macistrall

FECEesywWny

dominujacy

CAN H

3.1 -3.4V

0-1.15V

CAN L

1.6 - 1.9V

J.B5 - 5.0V

Norma ISO11898 wymaga stosowania rezystoréw terminujacych

R(zakanczajacych) po obu stronach magistrali. Stosuje sie je w celu eliminacji

odbi¢ sygnatdéw na konicach linii magistrali oraz aby zapewni¢ odpowiednie

poziomy napie¢ na magistrali. Zwykle rezystancja ta wynosi okoto 120o0hm

Wartos¢ rezystancji terminujacej zalezy gtéwnie od specyfikacji uzytego kabla

oraz dtugosci magistrali. W zaleznosci od dtugosci odcinka miedzy urzadzeniami

zaleca sie
odpowiednie
WEZEL1 . WEZEL 13
parametry
&
CAN_H 4 przewodu
taczacego.
|® 7
CAN_L
Diugosc Przewod Terminator Maksymalna
magistrali | rezystancja przekrdj | .transceivera” | szvbkesé transmisji
D+40 m 70mQ'm  0.25+0,34 mm? 124 O 1 Mb/s przv 40 m
40300 m <60 mQm  0,34+0,50 mm? 127 Q 500 kb/s przv 100 m

300+-600 m
6001000 m

<40 m&ym

<26 m{Ym

0,50+0,60 mm*

0.75=-0,80

mm?®

150300 Q

150300 Q

100 kb/s przy 500 m

50 kb/s przv 1 km

Low Speed - ISO11519 dla magistral o wolnej transmisji danych (do

125kb/s).

e szybkosc¢ transmisji do 125kbps

e od 2 do 20 weztdow w sieci

e szybkos$c¢ przesytanych danych zalezy od obcigzenia magistrali przez

pojemnos¢ wprowadzang przez wezty

e pojedynczy terminator na koncu linii (rezystory 2.2k)

e prad wyjsciowy wiekszy niz 1mA

e napiecie zasilania 5V

e zakres napiec¢ od -2V do + 7V




Czas trwania bitu

" » Czas trwania kazdego
1 tq Punkt z bitdw jest Scisle
probkowania

* ¢ zdefiniowany przez
cztery segmenty.
Koncepcje tg

| M A b | przedstawia ponizszy

{ Y | rysunek:
Segment Segment Segment Seqment Poszczegél ne
synchronizacji propagacji pierwszeqgo drugiego

bufora fazy  bufora fazy elementy to:

e tg-time
guantum - jest to najmniejszy niepodzielny odcinek czasu stuzacy do
obliczenia zaleznosci pozostatych segmentow (segmenty sktadajg sie z
catkowitej wielokrotnosci liczby tq). Wartos¢ tq zalezy od czestotliwosci

taktowania danego wezta.

Segment synchronizacji - jest to segment znajdujacy sie w pierwszej
fazie trwania bitu. Stuzy do synchronizacji weztéw znajdujacych sie w
sieci. W chwili trwania segmentu synchronizacji nastepuje zmiana

wartosci bitu. Czas trwania tego fragmentu zawsze wynosi 1 tqg.

Segment propagacji - segment ten jest uzywany do kompensacji

opoOznien przez przewody transmisyjne oraz kontrolery obstugujace.
Segment ten jest programowalny od 1 do 8 tq.

Segment pierwszego bufora fazy - jest wykorzystywany do kompensacji

btedéw fazowych zboczy sygnatdéw. Wartos¢ tego pola moze by¢
ustawiana w zakresie od 1 do 8 tq. Wartos¢ tego pola moze by¢
wydtuzona w momencie resynchronizacji. Po tym fragmencie bitu
nastepuje probkowanie wartosci bitu (jednokrotne lub trzykrotne).

Segment drugiego bufora fazy - jest rowniez wykorzystywany do

kompensacji btedéw fazowych zboczy sygnatow. Wartos¢ tego pola
réwniez moze by¢ ustawiana w zakresie od 1 do 8 tq. W trakcie
resynchronizacji dlugosc tego pola moze by¢ automatycznie skrécona.
Przed tym segmentem bitu nastepuje probkowanie wartosci bitu

(jednokrotne lub trzykrotne).
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wezta. Zmniejszenie wptywu zmian czestotliwosci taktujgcej uzyskujemy
poprzez wyprzedzajgce probkowanie, natomiast opdznione probkowanie obniza

wrazliwos¢ weztdow na opoznienia wynikajace z toru transmisyjnego.

Wszystkie wezty na magistrali CAN muszg posiadac¢ tg samg wartos¢ czasu
trwania bitu. Dla kazdego kontrolera CAN istnieje mozliwo$¢ programowego
przeskalowania dtugosci kwantu czasu danej czestotliwosci zegara taktujacego,
poprzez wpisanie odpowiedniej wartosci w rejestrze BRP (Baud Rate Prescaler)
kontrolera CAN.

Konfiguracja sieci CAN

CAN
Device Simulator,
PC1+ 779189-02
Stanowisko 1 NI USB-8473
PC2+
Stanowisko 2 | N1 USB-8473
PC 3+
NI USB-8473
Stanowisko 3
PC4 +
Stanowisko 4 NI USB-8473
PC5+
Stanowisko 5 [Nl USB-8473
a

1 Schemat podtaczenia stanowisk w laboratorium z Can Device Simulator.



PRZEBIEG CWICZENIA:

ZADANIE 1:

Konfiguracja i ustawienia sieci CAN z konwerterem CAN-USB w trybie

pracy i monitorowania sieci. Ramka CAN
Podtaczy¢ konwerter CAN/USB do sieci laboratoryjnej CAN i do komputera.

Zainstalowac sterownik.

Otworzy¢ ,Mesurement & Automation Explorer” i sprawdzi¢ lokalizacje
konwertera, jego ustawienia oraz poprawnos$c¢ dziatania poprzez dokonanie
testéw urzadzenia.

Po otwarciu explorera pojawi sie konfigurator zainstalowanego sprzetu

&3 Devices and Interfaces - Measurement & Automation Explorer [=la] x|
File Edit View Tools Help
Conflgurati || 2 reate New... )

4 ©3 My System
4 (3] Dats Neighborhood
. @@ CAN Channels
a [ Devices and Interfaces
. W USB-8473
1, NIUSB-6008 "Devl”

Devices and Interfaces

Devices and Interfaces lists installed and detected CAN, DAQ, FieldPaint Serial Controllers, GPIB, IVI, Motion,
Serial, VISA, Vision, and VX1 hardware.

A Metwork Devices
» PXt PXI System (Unidentified)
> Serial & Parallel
» 4 Scales
| » 5 Software
+ [fff] M Drivers
» &3 Remote Systems:

If you do not see your devices...

# You have not refreshed the configuration tree

= Your device may not be Windows Plug and Play compatible
& MAX does not support your current driver version

What do you want to do?

& Configure an existing device

=2 Add a non-Plug and Play device

For more information about using your NI product in MAX, refer to your product-specific help, located on the

Helpx»Help Topics menu item. You can also access NI product help from within MAX help, which you can
launch fram the Help menu or by pressing <F1=

Submit feedback on this topic

Rys.1 Configurator sieci CAN

Wczytac¢ strukture sieci i rozwing¢ kanaty CAN w eksplatatorze



|3 CAN Channels - Measurement & Automation Explorer

File Edit View Tools Help

4 3 My System

4[5l Data Neighborhood

4 {8 CAN Channels
» [ WAVEFORMO_SAWO_SWITCHES_FROM_CDB

WAVEFORML_SAWI1_FROM_CDB (0x720)
STRING_REQUEST_TO_CDB (0x730)
STRING_RESPONSE_FROM_CDB (0x740)
WAVEFORM_DIGITAL_TO_CDE (0x750)
SET_CDB_TRANSMIT (0:760)
SET_BAR_GRAPH_MODE (0:761)
SET_PERIODIC_RATE (0x763)
SET_BAUD_RATE (0x765)
SET_FUNC_GEN_OUTPUT (0:766)
SET_FUNC_GEN_FREQ (0:767)
SET_LCD_CONTRAST (0x768)
SET_LCD_DISPLAY (0x763)

» &8 Devices and Interfaces

» 4 Scales

» &1 Software

& [ V1 Drivers
© &3 Remote Systems

vvvvwvwTvwvww
EEEEEEEEREERE

O i ) v

E) Create Message | *@ Save Channel Configuration | +B Load Channel Configuration |

Channel Name
B AnaloginToCANCHO
@ AnaloginToCANChL
*B BaudRateType

#E CAN-DAQDisplayBar...

B CAN-DAQDisplayDig

B DelayMuttiplier

"B LCDContrast
FBLCDMenu

8 Sawtoothd

B Sawtoothl

B StringCharacter)
#& StringCharacter]
*B StringCharacter)
& stringCharacter3
7B StringCharacterd
#& StringCharacters
B StringRequest
B Switch0

B Switchl

B Switch2

B Switch3

& TransmitType

7B CAN-DAQDisplayCA...

“B CAN-DAQDisplayDigi...
B CAN-DAQDisplayDigi...
B CAN-DAQDisplayDigi...

*B FunctionGeneratorFre...
"B FunctionGeneratorOu...

Message Name
WAVEFORMO_SAWO_S,
WAVEFORMI_SAW1_FR...
SET_BAUD_RATE (0+765)
SET_BAR_GRAPH_MOD...
WAVEFORM_DIGITAL T...
WAVEFORM_DIGITAL_T...
WAVEFORM_DIGITAL T...
'WAVEFORM_DIGITAL T...
WAVEFORM_DIGITAL T...
SET_PERIODIC_RATE (Ox...
SET_FUNC_GEN_FREQ (...
SET_FUNC_GEN_OUTPU...
SET_LCD_CONTRAST (0...
SET_LCD_DISPLAY (05763
WAVEFORMO_SAWD_S...
WAVEFORML_SAWL_FR...
STRING_RESPONSE_FR..
STRING_RESPONSE_FR...
STRING_RESPONSE_FR...
STRING_RESPONSE_FR...
STRING_RESPONSE_FR..
STRING_RESPONSE_FR...
STRING_REQUEST_TO_...
WAVEFORMO_SAWO.S,

SET_CDE_TRANSMIT (0...

Database Name

CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned
CAN Demo Box.ned
CAN Deme Box.ncd
CAN Deme Box.ned

<

.

Al Messages =g Al Channels

Rys. 2. Dostepne kanaty CAN

(52 Hide Help

Back

NI-CAN
Channels

What do you want to

do?

& Create a CAN
Message

& Create a CAN
Channel

< Create a mode-
dependent Channel
« Duplicate a
Message

& Save Channels to a
File

<+ Import from CANdb
Eile

«  Using Channels on
RT System

2

Sprawdzi¢ witasciwosci kanatdéw oraz wypisac priorytety poszczegélnych

| &) WAVEFORMO_SAWD_SWITCHES_FROM_CDB (0x710) - Measurement & Automation Explorer

kanatéw w przypadku arbitrazu.

-

File Edit View Tools Help

Message name assigned by the user

Name of the file the message was importe
Default NI-CAN interface

Frame format (length of arbitration ID)
Number of data bytes in the message

Configuration 8 Create Channel | (2 Duplicate | (%8l Delete | (& Properties
* ? &y ;’;t:ﬂghbwhw " Attribute Value Description
4 B CAN Channels Message Name | WAVEFORMO_.
4 Bl WAVEFORMO_SAWO_SWITCHES_FROM_CDB (0x710) [ Database CAN Demo Bo...
| *B AnalogInToCANCH) B Interface CANO
| B Sawtoothd B Arbitration ID 0710 Arbitration ID
B Switchd 8 Frame Format. Standard (11 B.
“B Switchl [ Data Bytes 3
B Switch2 B Comment
B Switch3 .
B WAVEFORMI_SAW1_FROM_CDB (0:720) CAN Message Pmpem ===

B STRING_REQUEST_TO_CDB (0:730)
STRING_RESPONSE_FROM_CDB (0:740)
E] WAVEFORM_DIGITAL_TO_CDB (@<750)
) SET_CDB_TRANSMIT (0:x760)
) SET_BAR_GRAPH_MODE (0:761)
[ SET_PERIODIC_RATE (0x763)
[l SET_BAUD_RATE (0x765)
] SET_FUNC_GEN_OUTPUT (0:x766)
B SET_FUNC_GEN_FREQ (0x767)
[E SET_LCD_CONTRAST (0x768)
[E SET_LCD_DISPLAY (0x769)
4 g8 Devices and Interfaces
o W USB-8473
i, NIUSB-6009 "Devi”
L Network Devices
© PX1 PXI System (Unidentified)
b 5 Serial & Parallel
1 4d Scales
1> & Software
1 [ VI Drivers
» &3 Remote Systems

veevvvvevvew

-

Rys.3. Wrtasciwosci

priorytecie 710.

Wskazac priorytet kanatéw z DemoBox

Name
Aubitration |D (Hex)
Vale 04710 1539

) Extended

Message Overview:

Message Channels
AnaloginT oCANCHD
Sanloothd

Switchd

Switchl

Switch2 Z

Edit

T 6 5 ¢ 3 2
] 1

[

Comment:

[E) CAN Message Properties

kanatu z demo box dla wiadomosci

7 Hide Help
Back = i‘
NI-CAN
Message

What do you want to

do?

<+ Add a Channel to
the Message

<+ Create a mode-
dependent Channel

<* Duplicate a
Message

<+ Delete a Message

<+ Change Message
Properties

0 nadanym

10



Dla wybranego kanatu przedstawic strukture danych ramki w szczegdlnosci
3 bajty danych.

Narysowac algorytm do prezentacji:

a) Sygnatdéw analogowych (sinusoida i pitoksztattny)

b) Danych binarnych (stany przetagcznikéw 0-3)

CAM Message Properties @
Marmne
Arbitration 10 [Hesx)
Y alue 0=710 J1339
)
@ Standard (71 Extended

Data Bytes
Intertace Meszage Overview:

Mezzage Channels T EE 4 2 2 10
e -] || R
: = AN o [0 [0 07 ¢
SwitchO =
Switchi
Switch S
Add Edit
Comment:

Rys.4.Struktora danych

Opisac kolejnos¢ danych na poszczegdlnych 3 bajtach danych

ZADANIE 2

Odczyt danych z sieci CAN z sygnatow generowanych z DEMOBOX

Na podstawie algorytmu konwersji danych do standardowej aplikacji API
odczytu danych z sieci CAN dopisac¢ fragment dotyczacy identyfikacji danych z

3 bajtéw kanatu z widomosci o priorytecie 710.

Dokona¢ analizy kodu Zzrédlowego i na jego podstawie odtworzyé schemat

blokowy algorytmu Aplikacja a labVIEW o nazwie LB_CAN Recive.vi

Oczywiscie w tym celu nalezy otworzy¢ i uruchomi¢ aplikacje LB_CAN

Recive.vi.

11



Network Interface Config

il

Open and configure
fthe CAN P

Read all 10ms the contents of the read

buffer and display i, if new frames were received

I ead Entries Pending ~]

hﬁ‘ _!’_ ZawartdEe Ramby CAN £ AEY
(BB

nitialize array
for output

o]

Update indicator,
if new frames were received

Break loop on error
and the STOP button

bty dahych

8

substring 0-2

Stan Wiacznikéw DEMO-BOX.

i)

Rys.5. Kod Zzrédiowy Aplikacja a labVIEW ma nazwe LB_CAN Recive.vi

CAN Network Interface Config

ATRUE
125000

Start On Open
Baud Rate

Read Queue Length
Write Queue Length

i

Standard Comparator
Standard Mask

T

Extended Comparator

Extended Mask

VIInfo <Ctrl+I> zawiera wiece] informacji o tym VI

TimeStamp | ID | Frame Type Bytes| Data

00000710] CANDstaFrame | 3| T9EA3D

Sremm 908 | 00000710| CAN Data Frame | 3 | 74E23D
00000720] CAN Data Frame | 3| E73000
GAND 00000710] CANDataFrame | 3 | 6ADA3D
Baudrate 00000710] CAN Data Frame | 3| 62D23D
iz | 00000710] CANData Frame | 3| SACA3D
! 00000710 CAN Data Frame | 3| 4BBA3D
06:41:33.853 | 00000720 CAM Data Frame | 3 | D95100

sTOP I

Stan Whacznikéw DEMO-BOX (ity 23,41 5 z D3)

J OO00ee

Chan 010 bitéw (8 bitdw z D1 i 2 bity z D2)

Amplitude

czas od momentu startu aplikacji

Plot 0

czas od momentu startu aplikaji

Zawartoé¢ Ramki CAN z API

bitéw (8 bitéw 2 DL i2 bity2D2)

q piloksztaltnu 8 bitéw (6 bitéwz D212 bityz D3

Timestamp Iuﬁ:n:aa,gag
11/30/2010
Arbitrationld  |710
ERemote [0
DataLength

analiza danych z ramki CAN

bitl bit2
3 bity danych  substring 0-2
87 FA3D 87 FA
 BbitéwDl
;
dooooeeees
. 8 bitow D2
;
g 0800000

amplituda z 10 bitéw dla sin

#o 000008080

owo fo [far [ea [0 o s ot Lo [

substring 3-2 substring 6-2

CAN Message Properties

Message Channels

AnaloglnT oCANCHD
Sawtoathd

SwitchD

Switchl

Switch2 2

Edit

| add

Name

Atbitation |5 Hex)

Vawe 0D 11339
® Standad Evtended

DataBytes (3 <]

Inedface  [CaND <)

Message Overview:

Cancel |

Help |

Rys. 6. Panel frontowy aplikacji Aplikacja a labVIEW ma nazwe LB_CAN

Recive.vi

Odczyt sygnatéw zadawanych z generatora

Zrédtem sygnatow jest generator cyfrowy DDS typu DF1410 wytwarzajacy ruch

na magistrali CAN.

.7

Zadaniem studentdw jest identyfikacja rodzaju sygnatu poprzez odbior i

interpretacje 3-bajotych danych o priorytecie 710.

12



ZADANIE 3

Zapis do sieci CAN i odczyt danych z sieci CAN danych generowanych
do sieci CAN
Otworzy¢ i przeanalizowac¢ kod zrodtowy aplikacji:

CAN Transmit-Periodic based.vi

+ TRUE =] |Start On Open
125000 Baud Rate

0

q Delay 10 ms to give

= Troe ~ the CPU time, to handle

of d—b Iothertasksthan this V1

0

- i ¢

0| ] A Close the Network Interface
o Day E = and present an error message,

if an error occurred.

[cClsae

Transmit, when Transmit one Break loop on
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L bblbmb

Rys.7. Kod zrédtowy aplikacji CAN Transmit—Periodic based.vi
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Rys. 8. Panel frontowy aplikacji CAN Transmit-Periodic based.vi
Przeanalizowa¢ aplikacje i Zamienic periodycznie wysytane dane na magistrale

sygnatu sinusoidalnego na inny: tréjkatny, prostokat etc.
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Kazda z grup wysyta indywidualne sygnaty na magistrale CAN a pozostate
dokonujg nastuchu za posrednictwem aplikacji nalezy pamieta¢ aby dtugos¢
danych nadawanych byta taka sama (3 bajty) oraz by stacja nastuchujacq
stosowng maske odbiorcza.

Odbioru dokonujemy z pomocga aplikacji LB_CAN Recive.vi

ZADANIE 4

Zapis do sieci CAN i odczyt danych z sieci CAN zdarzen ( sygnaly
binarne)

Do nadawania zastosowac aplikacje CAN Transmit-Event based.vi, a do
odbioru LB_CAN Recive.vi

Zadaniem ¢wiczacych jest samodzielne zaproponowanie wysytanych zdarzen,

ktore sa zdarzeniami binarnymi

ZADANIE 5

Zapis do sieci CAN i odczyt danych z procesu przemystowego

Procesem przemystowym jest schtadzanie wymuszone komory termostatycznej
z ktérej sygnaty z 4 czujnikdw maja byc¢ transmitowane na magistrale CAN

przez jedna grupe a odbierane przez pozostate grupy

Do celow projektowych nalezy skorzysta¢ z wynikéw uzyskanych podczas

wykonywania ¢éwiczenia dotyczacego pomiaréw wielkosci nieelektrycznych

ZADANIE 6

Arbitraz w CAN na przykiadzie maszyny wirtualnej

Kazda z grup tworzy wirtualna maszyne odwzorowujacq :
Mamy wirtualng maszyne i podtagczone do niej wirtualne czujniki i przyciski.
Waznos¢ poszczegdlnych czujnikéw w nastepujacej kolejnosci

1.Czujnik pedatu hamulca (o najwyzszym priorytecie)

Kolejne czujniki majg coraz to nizsze priorytety
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1.Czujniki otwarcia przepustnicy - przyspieszanie samochodu
2.Czujniki ci$nienia oleju

3.Czujniki temperatury silnika.

4.Czujniki otwarcia szyb

5.Czujnik zapiecia pasow.

6.Czujnik wytgcznika zaptonu

Zaproponowac¢ pewna sekwencje dziatania takiej wirtualnej maszyny zgodnie z
logikg, pracy samochodu. Kazdemu z czujnikédw w innym kanale nadajemy

stosowny priorytet

Studenci na poszczegdlnych stanowiskach wyzwalaja czujniki wyzszych
pozioméw. Nalezy zaobserwowad, ze mimo informacji nadawanych z czujnikow

0 nizszym priorytecie pierwszenstwo majg o wyzszym.

UWAGI KONCOWE

Uzyteczne wzory do okreslania parametréw sygnatéw dyskretnych:
Cwiczenie jest wykonywane podczas 4 kolejnych zaje¢. laboratoryjnych a
zadania 5 i 6 maja charakter projektowy i sg pracg domowa, ktérej rezultaty

prezentowane sg na kolejnych zajeciach laboratoryjnych(4 godz).

LITERATURA i MATERIALY DODATKOWE

LabVIEW instrukcje i dostepne aplikacje przyktadowe ze stron: ni.com
Notatki z wyktadow i prezentacje prowadzacego laboratoria

Zimmermann W., Schmidgall R. Magistrale danych w pojazdach
samochodowych Protokoty i standardy WKit ISBN 978-83-206-1698-9

Materialy dodatkowe:

1. www.ni.com
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POLITECHNIKA LODZKA

KATEDRA PRZYRZADOW POLPRZEWODNIKOWYCH

I OPTOELEKTRONICZNYCH
WWW.DSOD.PL

LABORATORIUM
SENSOROW I AKTUATOROW

CWICZENIE NR:

TEMAT:

GRUPA
LABORATORYINA

Kierunek/Semestr

Lp. NAZWISKO IMIE

NR ALBUMU

Prowadzacy:

Data wykonania ¢wiczenia:

Data oddania sprawozdania:

Ocena:

Uwagi:




