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Abstract

The use of the control units has changed communicaton networks. The CAN network was created to speed up
communication between control units and redused the number of wires. The reduction in the number of wires
has made is much easier to find faulty parts. Standardized networks have opend new gates for development
and more and more people have recognized its benetfits.

Kivonat

Az uj vezérloegységek haszndalata megvaltoztatta a kommunikacios halozatokat. A CAN halozat azért jott létre,
hogy felgyorsuljon a kommunikdcio a vezérléegységek kozott és csokkenjenek a vezetékek szama. A vezetékek
szamanak csokkenése jelentésen megkonnyitette a hibas alkatrészek megtalalasat. Aszabvanyositott halozatok
uj kapukat nyitottak meg a fejlode elott és egyre tobben ismerték fel elonyét.
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1. BEVEZETES

A jarmiivek 1 generacidja egy olyan technikai ujdonsaggal jelenik meg, amely forradalmasitja a
jarmiivek elektromos haldzatat. A gépkocsikat napjainkban egyre tobb vezérlGegységgel
(mikroszamitogéppel) latjak el. A vezérlé egységek feladatai sajatosak, mindegyik a sajat feladatat latja el,
nem veszik 4t egymas felett a vezérlést, ha hiba jelenik meg akkor egy visszajelzd lampa jelenik meg
(motorvezérld, abs, légzsak, immobilizer, elektromos szervokormanyzas, elektromos kézifék...stb.). A
megndvekedett vezérldegységek szamahoz, sziikséges vezetékezes és csatlakozd pontok sokasaga lehetetlenné
tenné az elhelyezést, és az atlathatosagat. Még egy masik fontos szempont volt, hogy egy érzékeldnek tobb
vezérldegységgel is kommunikalnia kell, ezek még tobb vezetékre lenne sziikség (automata valtonak sziiksége
van kerék fordulatjelre, kerék fordulatszamjelado, abs jelad6, motorvezérlotol a gazpedal allasarol, fétengely
jeladod, vezérmii tengely jeladd) ha csak ezeket vessziik alapul akkor még ha egyszerli kotésekkel oldjuk meg
a vezetékezést akkor sem biztos, hogy 0ssze lehet 6ket hangolni zavar nélkiil.

2. CAN: CONTROLLER AREA NETWORK FELEPITESE

A CAN rendszer egy kétvezetékes aszimmetrikus buszt jelent, erre a csatlakoznak az allomasok (vezérld
egységek) parhuzamos kapcsolasban. A vezetékek lehetnek arnyékolt az az még egy szigeteléssel ellatott
milanyag vagy gumi burkolatba Ontve, amit konnyl szovethald és alufolia véd a zajok csillapitasara,
(zavarmentes: f6tengely jeladd) arnyékolatlan sodort kabel par (vezérld egységek kozotti kapcsolat: az
interferencia jelek nem zavarjak az adott kommunikaciot). A CAN kontrollert egy adovevo (transceiver)
aramkor illeszti a buszra, mely a kontroll TTL szintiijeleit alakitja at a busz differencialis jeleire. Egy masik
fontos feladata, hogy a buszon 1év6 allomasok (vezérld egységek) kozott huzalozott ,,ES” kapcsolatot hozzon
létre. Mi a TTL célja? A vélasz témoren, a TTL (TIME TO LIVE) célja, hogy a szamitdgépekben vagy a
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halézatokon keresztil &raml6 adatcsomagok élethosszat meghatérozza. A gyakorlatban tgy épil fel akar egy
vissza szamlald, ha nincs ra sziikség akkor eltiinik. A rendszer hasznalata azért sziikséges mert egy adatot nem
lehet a végtelenségig tarolni, mert el6bb utdbb a rendszer osszezavarodik a sok hibas vagy nem megfeleld
iizenettol. Egy egyszerli példa, vezeték vagy jeladd meghibasodas, a leggyakoribb a vezetékek nem megfeleld
elvezetése okozta kidorzsélodés, és egy adott ponton megjelend hiba kdd eltarolasa rengeteg felesleges helyet
emésztene fel, leegyszeriisitve egy perc alatt tobbszor lesz test, pozitiv zarlat vagy szakadas egy adott
vezetéken, akkor a vezérld egység az arra programozott hiba kodot megjeleniti és eltarolja. Az els6 generacios
vezérl6k még csak egy iddpontot tudtak elmenti amikor megjelent a hiba kod, de az 0j generacios vezérld
egységek annyi adatot tudnak rogziteni, amib6l a hibaforras megallapitds sokkal gyorsabb (hiba
megjelenésének idépontja, hiba slirlisége, motor fordulatszdm, homérséklet, gazpedal helyzet, szadmitott
terhelés...stb.)

1. dbra

Az 1-es 4bra egyszeriisitve mutatja be a CAN- busz rendszer lényegét: a busz maga a szallitdé eszkdz
mely az adatokat szallitja a vezérl6 egységek kozott, a kis zaszlos dobozkak pedig az allomasok (vezérld
egységek) A két ellenallés a végén azok, a végallomasok, a stabilitast timogatjak.

3. 1SO 11898 SZABVANY::

A szabvany ,,nem kotelezd csak egy utmutatd” elven mitkodd rendszer, megvédi a sajat maga altal
fejlesztett és levédett rendszerfelépitését, és ezeket csak megfeleld juttatas ellenében adjék ki a cégek vagy
magan személyek részére, de egy par &ltalanos adatot sikerll dsszeszedni. Tobb fizika réteg hasznalhat6 a
CAN rendszerhez, az 1ISO 11898-2 nagy sebességii (high speed, maximum 1 Mbit/sec) és az ISO 11898-
kissebességii (low speed maximum 125 kbit/sec), ezeket csavart érpar formaban csatlakoztatjak a szimmetrikus
ad6-vevd késziilékekhez. Erdekes modon nem esik szo a csatlakozok formajara, sem tipusat jellemzo
kovetelményekr6l. Talalkozhatunk olyan csatlakozasi formakkal, amelyek a vezérlé egyégben kilon le
csatolhat6, vagy olyannal is ahol egy sorkapocsban futnak 6ssze. A protokollok az elére megirt program
segitségével tudnak hatékonyan miikodni, ha programozasi probléma van vagy belsd hiba jelenik meg a vezérld
egység részeben, akkor a rendszer részben leall, vagy vésziizemben tovabb folytat egyes feladatokat, ha viszont
olyan probléma meriil fel, ami nem engedélyezi a miikddést akkor a rendszer teljesen lekapcsol. A busz
impedencia illesztésrol lezarasokkal kell gondoskodni, ennek a szabvanyos értéke R=120 ohm.

! https://copperhilltech.com/a-brief-introduction-to-controller-area-network/
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4. CAN-BUSZ RENDSZER ALKALMAZASANAK ELONYEI

Az elényoknek hosszl a sora, de vegyiink néhanyat. A rendszer felépitéséb6l adodo egyszertsitett
vezetékezés, az az koltséghatékony eldallitas megsporolt alapanyagok (réz, szigeteld anyagok), megmunkalas
kevesebb gép hasznalata az eléallitishoz, kevesebb munka dra, néha néhany fillér is sokat szamit elven épl
fel az elballitas, ebbol kovetkezik, hogy az 6sszeszerelés is egyszeriisodik, nem kell kiizdeni a vastag vezeték kotegekkel,
csokken a raszant id6 a befiizésre. (A sporolas nem tiikrozi a jarmiivek arat...).

Az 1jabb érzékelOk beépitése kevesebb plusz vezetékre van sziikség. A régi motorok vezetékezése, egy
olaj nyomas, egy generator visszajelzo és egy vizszintjelado vagy hdmérobdl alltak, de a mai csucstechnologias
motorok és hajtaslancok igen komoly mérdpontokkal rendelkeznek (a szivd és kipufogd oldalon 1évo,
hémérdk, szelepek, nyomasmérdk, az utokezel6 rendszerek EGR, SCR, befecskendezdk, turbok,
kompresszorok) kiilonb6z6 paraméterekkel, de a vezérlését konnyedén megoldjak CAN busz rendszerrel. Ezek
az adatokat barmely vezérlé egység elérheti, kiilondsebb probléma nélkiil.

A sebesség fontossaga nem mell6zhetd dolog, a reakciok a vezérldegységek kozott vagy a gazpedal és
a motor reagalasa kozott. Nincs fizikai kapcsolat a pedal lenyomasa és a befecskendezés kdzott igy az adat
kozlés a legrovidebb id6 alatt kell megtorténjen.

Tobb tarhely all rendelkezésre, igy tobb fontossagl adatot, vezérlési modot, betaplalt reakciot egy adott
szituaciora vonatkozo protokollt tudnak tarolni (eco-mode, start-stop, verseny rajt, sport mod, dinamikus
futémt... stb.).

A tovabbi bovités lehetdsége nem mechanikai hozzarendeléssel (vezérl egység csere)-vel valosul meg
hanem csak szoftveresen lecserélik egy Ujabb verziora (ugyan az a vezérld egység, ugyan az a motor
konstrukcio, de néhany valtoztatassal tobb loer6t tudnak kihozni egy adott rendszerbdl, csak egyszertien ha
vezérelt a vezérm tengely akkor hosszabb ideig marad nyitva a szivd szelep, igy tobb levegd jut be, és tobb
tizemanyagot tud befecskendezni ebb6l kovetkezik magasabb égés héfok, tobb az erd, hamarabb felépiild turbod
nyomas itt is ugyan az elv tobb a levegd jobb a keverek és az égés.

Csokken a hiba lehet6ség, mivel csokken a vezetékek és a csatlakozok szama, mivel a CAN halozat
kivalt rengeteg felesleges vezetéket.

A szabvanyositott CAN-BUSZ megfelel a nemzetk6zi szabvanyoknak, ezaltal a kiilonb6z6 gyartmanya
vezérld egységek kozotti adateser folyamat viszonylag kdnnyen megvalosithato.

A hiba keresés, leegyszeriisiti, nem kell kiillonb6z6 vezérl6khoz kiilonboz6é berendezések csatlakoztatni,
hanem egy atfogd diagnosztikai készllékkel megvalosithato.
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5. OSSZEGZES

Betekintést nyeriink az egyszerisitett halozatokba, nagyon sok lehetéség van a CAN-busz rendszerben,
ha megismerjiik a pontos miikodését. Az marka szervizek altal hasznalt diagnosztikai eszk6zok mér internet
hozzaféréssel diagnosztizaljak a beérkezé gépjarmiiveket. Az alvazszamhoz tartozoé szervizlapok elérhetoek,
és vissza keresheté barmikor (eladas -vasarlas esetén). A javitasok, a beszerelt alkatrészek listaja, esetleges
balesetek rogzitett idépontja melyet a vezérld egységek elmentenek, és egy karfelmérés estén kinyerhetd
(fekete doboz).A fejlesztésen folyamatosan dolgoznak a mérndkdk, az estleges hibak kideriilésétdl szamitva
nagyon rovid id6 alatt eljut a felhasznaléhoz a javitott adat csomag, amit egy néhany perc alatt lehet telepiteni.

6. IRODALMI HIVATKOZASOK

[1] https://copperhilltech.com/a-brief-introduction-to-controller-area-network/
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