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Scope kann CAN

Flexibles Messgerat interpretiert CAN-Bus-Kommunikation

Serielle Bussysteme bilden den wesentlichen Bestandteil der Kommuni-

kationsstruktur im Fahrzeug. Speziell der CAN-Bus hat sich in den letzten
Jahren als leistungsfahiges und weit verbreitetes Kommunikationssystem

etabliert. CAN wird hauptsachlich fiir den schnellen Datenaustausch zur

Steuerung und Uberwachung von Bauteilen bzw. Baugruppen im Fahrzeug
verwendet. Uber einen gemeinsamen Kommunikationskanal ist eine

Vielzahl von Steuergeraten miteinander verbunden, die wiederum Daten

von Sensoren und Aktoren erhalten, verarbeiten und weiterleiten.

urch die immer hoheren An-
forderungen an Sicherheit,
Komfort und Unterhaltung im

Fahrzeug erhoht sich auch die Anzahl
der Sensoren, Steuergerite und Akto-
ren —und somit auch die Datenmengen

und unterschiedlichen Signale, die auf

den Bussystemen transportiert werden
miissen. Daraus resultiert wiederum ein
Mehraufwand in der Entwicklung, da
bei Funktionstests immer mehr Signale
zu tiberpriifen sind.

Um das Zusammenspiel der ein-
zelnen Systemteile zu gewahrleisten,
ist es notwendig, die physikalischen
Werte bzw. Signale (Nutzdaten), die

o

N

| Bild 1. Der ScopeCorder DL850V Vehicle Edition agiert als voll-
wertiger CAN-Knoten. Er kann mit Hilfe verschiedener Einschub-
Messmodule an die spezifischen Aufgabenstellungen angepasst
werden.
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iiber den CAN-Bus transportiert wer-
den, zu kontrollieren, zu messen und
zu analysieren. Dieses Verfahren soll
unkompliziert und schnell durchzu-
fihren sein, da der Faktor Zeit eine
grof3e Rolle spielt. Hierzu bendtigt der
Anwender ein Werkzeug, das fiir seine
Applikationen optimiert ist und den-
noch die Moglichkeit aufweist, auch
weiterhin allgemeine messtechnische
Aufgaben zu erledigen.

Diese Forderungen werden mit der
neu entwickelten Vehicle Edition des
ScopeCorder DL850V (Bild 1) und
dem zu integrierenden CAN-Bus-Mo-
nitor-Modul von Yokogawa umgesetzt.
Der ScopeCorder ist ein modular aufge-
bauter Transientenrekorder, der je nach
individuellem Aufgabenbereich mit
verschiedenen Einschub-Messmodulen
fiir beispielsweise Spannung, Tempera-
tur, Beschleunigung und Logiksigna-
le selbststindig durch den Anwender
konfiguriert werden kann. Im Vergleich
zu einem handelsiiblichen 4-Kanal-
Oszilloskop mit CAN-Analysefunktion
bietet der DL850V iiber seine acht Mo-
dulsteckplétze bis zu 128 analoge bzw.
digitale Kandle. Weiterhin erfolgt die
Analyse beim DL850V nicht tiber die
Physical-Layer-Ebenen, sondern im
Bereich der Kommunikationsdaten.

Ist das neue CAN-Bus-Monitor-
Modul integriert, fungiert der DL850V

Lo

(Vehicle Edition) als CAN-Knoten
und interpretiert die Daten-Frames
so, dass die Kommunikationsdaten als
gewohnte Messkurven auf dem Bild-
schirm dargestellt werden. Das heif3t,
durch einfache und schnelle Konfigu-
ration des CAN-Moduls werden die
gewiinschten Daten aus dem CAN-Bus
herausgetrennt und in klassischer Form
als zeitlich abhéngige Messkurve sicht-
bar und verarbeitbar gemacht.

B CAN-Messkandle manuell
oder automatisch definieren

Mit wenig Vorbereitungszeit und
Aufwand ist der ScopeCorder bereit,
beispielsweise Signale von Sensoren,
Schaltbefehle oder aber analoge Sen-
sor-Messwerte zeitsynchron mit den
interpretierten CAN-Nachrichten auf
einem Messgerit darzustellen, zu mes-
sen und ggf. zu analysieren.

Fiir die Anbindung an das Bus-
system verfligt das CAN-Modul iiber
zwei Sub-D-9-Schnittstellen fiir High-
Speed-CAN (ISO 11898). Zudem ist
fiir jeden Anschluss ein interner Ab-
schlusswiderstand (Terminierung)
zuschaltbar, um Reflexionen am Lei-
tungsende zu vermeiden. Insgesamt
konnen zwei CAN-Module in den
DL850V integriert werden, was eine
parallele Beobachtung mehrerer Bus-
se ermdglicht. Fiir jede Schnittstelle
sind bis zu 60 Sub-Kanile bzw. Mess-
Signale definierbar.

Zur Interpretation und graphischen
Darstellung der in der CAN-Nachricht
libertragenen Nutzdaten (z.B. analoge
Mess-Signale) muss die Beschreibung
der Nachrichten-Datenbasis vorlie-
gen. Anhand des Identifiers des Da-
ten-Frames und der Angabe iiber Bit-
Position und Bit-Linge der Nutzdaten
innerhalb des Datenfelds kdnnen die
Daten extrahiert werden. In einem Da-
ten-Frame mit spezifischem Identifier
lassen sich mehrere Einzeldaten iiber-
tragen, d.h., in einem Datenfeld kénnen
unterschiedliche Messwerte fiir z.B.
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Raddrehzahl, Temperatur oder Druck
vorliegen (Bild 2). Fiir eine korrekte
Darstellung auf dem Bildschirm sind in
der Datenbasis noch weitere Informa-
tionen iliber Datentyp und Codierung,
Skalierung und Offset, Wertebereich
sowie physikalische Einheit und der
dazugehorige Kanalname enthalten.

Um die CAN-Messkanile zu defi-
nieren, hat der Anwender zwei Metho-
den zur Auswahl. Sind es nur wenige
Signale, die definiert werden miissen,
oder sind aktive Bearbeitung und Kon-
figuration der Messkurven vor Ort not-
wendig, kann eine manuelle Eingabe
der Signalinformationen iiber eine Ta-
belle im Gerit erfolgen.

Liegt eine Vector-Datenbasis (.dbc)
vor, erfolgt die Einstellung der Sub-
Kandle noch einfacher. Durch eine kos-
tenlose Software von Yokogawa kann
der Anwender die Signalinformationen
am PC bearbeiten und anschlieend
umwandeln, um diese in den DL850V
einzulesen. Danach iibernimmt der
ScopeCorder automatisch die Informa-
tion zur Interpretation und Darstellung
der transportierten Nutzdaten und zeigt
deren Inhalte als Messkurve auf dem
Bildschirm an. Anschliefend konnen
die interpretierten Signale wie normale
Mess-Signale behandelt werden. Das
bedeutet, der Anwender kann diese als
Trigger-Quelle definieren, Cursor- und
Parameter-Messungen vornehmen so-
wie mathematische Berechnungen mit
den Messkanilen durchfiihren.

Mit diesen Moglichkeiten 16st der
DL850V sowohl im industriellen Be-
reich als auch im Automotive-Sektor in
der Entwicklungs- und Testumgebung
umfassende Messaufgaben. Einsatz fin-
det die Vehicle Edition z.B. direkt beim
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Fahrzeughersteller. Dort

hilft der DL850V fiir die | | Daten-Frame |
Abschlussbewertung und ontroll . End-
bei verschiedenen Funk- Statusfeld feld Datenfeld Sicherungsfeld fold
tionstests des gesamten .

o ID: 142h Bit 0..15 16..30  31..36
Kommunikationssystems,
aber auch bei der Fehler- D _L R | e | Temp. | e I

suche.

0 Integrationstest beim
Fahrzeughersteller

Da in der Regel das Bussystem meist
von Fahrzeugherstellern geplant wird,
aber die Entwicklung der einzelnen
Steuergeridte bzw. Funktionsgruppen
im Allgemeinen an verschiedene Zulie-
ferer delegiert wird, ist es erforderlich,
beim Fahrzeughersteller im Gesamten
noch einmal alle Kommunikationszu-
stinde im Fahrzeug zu durchlaufen und
zu testen. Dabei sind physikalische
Querbezichungen zwischen Steuerge-
riten zu betrachten, da viele Nachrich-
ten erst in Abhédngigkeit bestimmter
Ereignisse erzeugt werden.
Beispielhaft wird dazu der Daten-
transfer mit der Information der Fahr-
geschwindigkeit eines Pkw betrachtet.
Anhand der Signale der Raddrehzahl-
sensoren wird im ESP-Steuergerit die
Fahrgeschwindigkeit berechnet. Der
berechnete Wert wird anschlieBend
auf den CAN-Bus gelegt und weite-
ren Steuergeridten zur Verfiigung ge-
stellt. Das Motor-Management regelt
mit der {ibertragenen Information die
Fahrzeuggeschwindigkeit, das Ge-
triebesteuergerit bestimmt daraus den
Gangwechsel, und die adaptive Ge-
schwindigkeitsregelung verwendet den
ibertragenen Wert fiir die Berechnung
und Einstellung des Sicherheitsabstan-
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| Bild 3. Mit bis zu 128 analogen bzw. digitalen Kanélen Idsst sich eine Vielzahl von Mess-Signalen
aufnehmen und zeitsynchron zu den CAN-Nachrichten darstellen.
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des zum Vordermann. Uber ein Gate-
way gelangt die Geschwindigkeits-
information zum Kombiinstrument
und so letztendlich zur Tachoanzeige.
Weiterhin werden die Geschwindig-
keitswerte vom Autoradio fiir die
Lautstiarkenanpassung verwendet so-
wie vom Navigationssystem, um bei
fehlenden GPS-Signalen die Position
zu berechnen.

Der ganze Vorgang kann mit dem
DL850V iiberpriift bzw. beobachtet
werden. Mit dem CAN-Modul wird die
Geschwindigkeit aus dem CAN-Bus
gelesen. Zusitzlich dazu ist es mog-
lich, zeitsynchron die Schaltbefehle
der Steuergerite fiir die Geschwindig-
keitsregelung und den Gangwechsel
z.B. mit dem Logik-Modul aufzu-
nehmen und abschlieBend die analo-
gen Signale der Raddrehzahlsensoren
mit dem Frequenz-Modul zu messen
(Bild 3). Damit konnen einerseits
Korrelationen zwischen dem CAN-
Signal bzw. analogen Signalen vergli-
chen oder aber zusammenhingende
Ereignisse zwischen den Messwerten
tiberpriift werden.

Durch die Moglichkeit der gemisch-
ten analogen und digitalen Datener-
fassung, aber auch der reinen CAN-
Nachrichten-Interpretation ist eine
breite Palette von Anwendungen mit
dem ScopeCorder realisierbar. sj
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| Bild 2. Aufbau
eines CAN-
Daten-Frames:
Anhand des
Identifiers (ID)
und der Anga-
be von Bit-
Position und
-Lange kann
der ScopeCor-
der die gesuch-
ten Nutzinfor-
mationen aus
dem Datenfeld
extrahieren.
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