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1.1  Das CAN-Protokoll

1.1.1 Beschreibung

Der CAN besitzt eine Linienstruktur, wobei als Übertragungsmedium hauptsächlich verdrillte Zweidrahtleitung eingesetzt wird. Die elektrischen Pegel sind nach ISO/DIS 11898 oder modifizierter RS 485-Schnittstelle ausgelegt.

Ein Hauptmerkmal von CAN ist die objektorientierte Datenübertragung. Hierfür werden keine Busteilnehmer (Knoten)  adressiert, sondern jede zu übertragende Größe (z.B. Druck oder Drehzahl) wird durch einen netzweit festgelegten  Identifer gekennzeichnet (entspricht einer Sender-/Quelladresse). Zusätzlich zur Identifikation der Nachrichten wird durch den Identifer zugleich auch die Priorität der jeweiligen Größe bei der Systemkonfiguration festgelegt. Ein Prioritätenvergabe ist für das verwendete Buszugriffsverfahren notwendig .

Das CAN-Protokoll ist eine Multimastersystem, alle Teilnehmer können Nachrichten übertragen. Das Zugriffsverfahren CSMA/CD mit bitweiser Arbitrierung wird im CAN angewendet.

Möchte eine sendewillige Station eine Nachricht versenden, wird als erstes die Busruhe abgewartet. Alle sendewilligen Stationen beginnen ab der Busruhe gleichzeitig mit dem Senden, alle übrigen Stationen sind auf Empfang geschaltet. Ein Buszugriffskonflikt wird durch die bitweise Arbitrierung gelöst, wobei jede Station den Buspegel beobachtet.

In der Arbitrierungsphase überschreiben Teilnehmer mit dem dominanten Zustand (logisch = 0) den rezessiven Zustand (logisch = 1). Die Teilnehmer mit rezessivem Zustand ziehen sich wieder vom Bus zurück und werden automatisch zu Empfängern der Nachricht mit der höchsten Priorität und starten später einen neuen Sendeversuch nach detektierter Busruhe.

Der Teilnehmer mit der höchsten Priorität setzt als Sender die Übertragung ungehindert fort. Damit ist für diesen Teilnehmer Echtzeitverhalten garantiert, obwohl es sich prinzipiell um ein zufälliges Buszugriffsverfahren handelt. Für alle niedriger priorisierten Teilnehmer kommt dagegen die zufällige Wartezeit des CSMA-Verfahren zur Wirkung .
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Mechanismen zur Fehlererkennung

· Cyclic-Redundancy-Check (CRC): Die verwendete 15 Bitprüfsumme ermöglicht eine hohe Wahrscheinlichkeit für die Erkennung von Telegrammfehlern (HD 6)

· Frame-Check: fest vorgeschriebene Bits im Telegramm werden von den Teilnehmern überwacht (Messageframe-Check)

· ACK-Fehler: Jedes Telegramm muss von mindestens einem Empfänger als fehlerfrei bestätigt werden, ansonsten wird die fehlende Bestätigung vom Sender als selbstverursachter Fehler interpretiert.

· Monitoring: Jeder Sender empfängt das von ihm gesendete Bit wieder zurück. Stimmen beide Werte nicht überein, wird ein Bitfehler detektiert. Keine Monitoring in der Arbitrierungsphase und während des Acknowledgements

· Bit-Stuffing: Jeder Teilnehmer überwacht die Einhaltung der Bitcodierungsregel. Nach jedem 5. Gleichen Bit muss ein verschiedenartiges Bit gesendet werden.

Bei Erkennung eines Busfehlers wird im Telegramm ein Fehlerflag gesetzt. Das Fehlerflag hat eine Länge von 6 dominanten Bits. Die übrigen Stationen erkennen die verletzte Bitcodierungsregel und setzen ihrerseits ein Fehlerflag. Dieses Verfahren stellt sicher, das jede Station das fehlerhafte Telegramm erkennt und als solches bewertet.
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