Базовая информация о CAN

Общее
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xe "CANopen:Basics"CANopen (Control Area Network) - международный стандарт для открытых полевых систем, применяемый в строительстве, производстве и промышленной автоматизации. Первоначально CAN был разработан для применения в автомобилестроении.
Благодаря наличию широких средств обнаружения ошибок, сеть CAN является самой безопасной магистральной системой. Вероятность остаточной погрешности составляет менее чем 4.7x10-11. Плохие сообщения маркируются метками и автоматически ретранслируются. 
В отличие от Profibus и Interbus, мнемоника CAN определяется по CAL-level-7-протоколу (CAL=CAN прикладной уровень), который регламентирует создание 7 уровней пользовательских профилей сети CAN. CANopen - это стандартный пользовательский профиль CIA (CAN в автоматизации). 
CANopen|
CANopen| - это пользовательский профиль для индустриальных систем реального времени, который в настоящий момент поддерживается большим количеством изготовителей|производителя|. CANopen был создан под названием DS-301 организацией CAN| в Автоматизации|автоматики| (CIA). Спецификации коммуникаций DS-301 определяют стандарты для CAN|знамя| устройств|прибор|. Взаимозаменяемость оборудования|экипировка||поставляет| различных|другими| изготовителей декларируются в спецификациях DS-401|производителем|. Здесь определяются стандарты|знамя| и требования к техническим и процессным данным оборудования, описываются стандарты для входов\выходов дискретных и аналоговых модулей|экипировки||аналоговый|.

CANopen| включает|включает| коммуникационный профиль, определяющий объекты|цель|, которые должны использоваться для передачи|перемещения||уверенных| данных, профили устройств|прибора|, которые конкретизируют|определяют| вид передающих|передает| с помощью|посредством| других объектов данных|цели|.

Коммуникационный профиль CANopen| основывается на объектной директории|каталоге|, подобной профилю Profibus|. DS-301 определяет два стандартных объекта|цели| и ряд специальных|спец| объектов|цели|:

· Процессные объекты|цель| данных (PDO|)

PDO| используются для передачи|перемещения| данных в реальном времени 

· Сервисные объекты|цель| данных (SDO|)

SDO| обеспечивают|предоставляют| доступ к объектной директории|каталогу| для операций чтения и записи

EDS файл

Для каждого VIPA CANopen Slave| существует файл EDS|. Этот файл Вы можете найти|оказывается| на специально распространяемом диске ПО|поставляет||медиа| или на сайте|разгрузки| www.vipa.de.

Установите соответственный файл в Ваш конфигуратор аппаратных средств. Механизм установки EDS файла Вы можете найти в технической документации на инструмент конфигурации. 

Среда передачи данных||среда|
CAN базируется на линейной шинной топологии. Для построения сети Вы можете использовать маршрутизаторы. Количество устройств в сети ограничивается производительностью шинных драйверов соответствующих модулей.

Максимальное расстояние, покрываемое сетью, определяется объемом передаваемых данных. Так, если передается 1Mbit/s, сеть ограничивается 40м, а при 80kbit/s сеть ограничивается 1000м.

CAN в качестве среды передачи данных используется экранированный трехжильный кабель (при необходимости - пяти).

Шина CAN использует дифференциальные напряжения. Поэтому она менее чувствительна к внешним помехам, чем шина, использующая напряжение или ток. Сеть конфигурируется как последовательная шина, на концах которой размещаются терминальные резисторы 120Ω.

Шинный распределитель VIPA CAN имеет 9-пиновый разъем, служащий для подключения модуля как Slave в сеть CAN. 

Все сетевые устройства используют одинаковую скорость передачи данных. 

Подключение новых станций или их отключение выполняется без вмешательства в систему. Поврежденные или новые станции распознаются в сети автоматически.

Метод доступа к шине

Шинные методы доступа обычно подразделяются на управляемые (детерминированные) и неуправляемые (случайные).

CAN использует метод множественного доступа с опросом несущей (CSMA), то есть все станции имеют одинаковые права доступа к шине, пока шина не занята (случайный доступ).

Передача данных ориентирована на сообщение, а не на станции. Каждое сообщение содержит уникальный идентификатор, который также определяет и приоритет сообщения. Только одна станция может в один момент иметь доступ к шине.

Управление доступом к CAN-шине выполняется с избежанием коллизий, используя алгоритм побитового распределения. Избежание коллизий означает, что конечная станция, которая в данном случае имеет приоритет, не будет иметь необходимости повторять свое сообщение. Любая станция, которая собирается передавать информацию должна прерваться, если шина занята.







