Messen, Steuern u. Regeln mit dem STR9-ComStick

Bei CAN werden Daten in Frames Ubertragen. Der Datenblock innerhalb des Frames hat eine
maximale Lange von 8 Byte. Jeder Frame wird Uber seine ID-Nr. eindeutig identifiziert.

Mit einem STR9-ComStick und einem Oscilloscope kann man sich ein eigenes Bild davon machen.
Wer kein Oscilloscope zur Hand hat, der kann auch einen zweiten STR9-ComStick verwenden —
leider muss man dann einen zweiten PC haben, da die STR9-ComSticks nur in Verbindung mit der
HITOP5-IDE arbeiten. Wir zeigen beides.

Als Ausgangspunkt dienen die Beispielanwendungen ADC und fullCAN im Verzeichnis:
C:\Programme\HitexX\HITOP52-STR9-comStick\Examples\STR9\Hitex-STR912\GNU\... sowie dass
Graphikprogramm aus der Datei http://www.mikrocontroller.net/attachment/23508/Messen.pdf

Damit Sie gleich sehen worauf alles hinauslauft, habe ich das Endergebnis als 1. Bild eingefiigt.

Die Bildzeilen A1 und A2 sind der Frame — fir eine Zeile ist er zu lang. Das Bild wurde mit einem
HAMEG HM304 aufgezeichnet, dfter photografiert und dann zusammengesetzt. Die CAN-
Sendegeschwindigkeit des STR9-ComsSticks war 100kBit:

/* PCLK = 48MHz; d.h. 96MHz : 2 */

SCU->CLKCNTR = (SCU->CLKCNTR & ~0x00000180) | 0x00000080 ;

CAN->BTR = 0x0000755F; //111010101011111 Set bit rate to 100K */

Die Bildzeilen B1 und B2 zeigen die untere Hélfte des gleichen Frames. Hierfur wurden zwei STR9-
comSticks verwendet. Der eine war der CAN-Sender und der andere war der AD-Wandler und der
COM-Sender in einem. Die CAN-Sendegeschwindigkeit war:

//PCLK = RCLK/8 u. RCLK=FMASTR/8 mit: FMASTR=96MHz; d.h. 96MHz : 64

SCU->CLKCNTR = (SCU->CLKCNTR & ~0x0000019C) | 0x0000018C ;

CAN->BTR = 0x397F;//TSeg2:011 TSeg1:1001 SJW:01 BRP:111111

Die Bildzeilen C, D und E zeigen einen zunachst tberforderten AD-Wandler im STR9-comStick.
In Cist: PCLK = 48MHz; d.h. 96MHz : 2
In D ist: PCLK = 24MHz; d.h. 96MHz : 4
In E ist: PCLK = 12MHz; d.h. 96MHz : 8

Fur COM galt jeweils:
UART _InitStructure. UART_BaudRate = 460800;
_serialPort = new SerialPort("COM3", 460800, Parity.None, 8, StopBits.One);
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Verifizieren der Datenbits
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Das Arbitration-Field war

CAN->sMsgObj[0].A1R = OxF3C5;//(15.Bit)1111001111000101(0.Bit)
CAN->sMsgObj[0].A2R = 0x1371; //(12.Bit)1001101110001(0.Bit)

Man kann gut erkennen, dass das 2. bis 12. Bit von Register A1R den 11 Bit Identifier bildet.
Der 18 Bit Identifier wird aus den ersten beiden Bits von A1R und dem 16 Bit Reg. A2R gebildet.

BHioo01101110011011111@oo1111000101/000
12. Bit von A2R 5. 4. 3. 2. 1. 0. 15. Bitvon A1R 9.8.7.6.5.4.3.2. 1. 0. [
SRR r1

[l startbit IDE B stuff-Bit " RTR

Die vier 16 Bit Register DA1R, DA2R, DB1R und DB2R bilden die acht CAN Daten Bytes.

Man erkennt gut, dass der Frame jeweils erst die 8 L-Bits und dann die 8 H-Bits der Register tragt.

H-Bit L-Bit
1010101 o i oo sMagOb[0].DB2R = OxARAA; IHO10101010101010

H-Bit
Mﬂﬁtﬁ u 1 010101 CANsMsgOb|[0].081R = 0x5566; [HIM010101090101

H=Bit
Atogn -‘tr.:iﬁﬁ 1 1 001101 CANGEMegOL[0].DAZR = 0XCCCD, 110011001 1001101

H-Bit L-Bif
1110001190001 0801 CAN-sMsgObj[0].DAIR = 6xE38S; 111110001 110001001
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Die 4 DLength-Bits stehen fur 8, =1x2% +0x* +0 %" +0>2° =1000,,, Bytes an reinen Daten.
CAN->sMsgObj[0].MCR = 0x8980 | 8; //1000100110000000 or (1000 for 8 Byte) ; DataLengthCode

dec

Als nachstes kommt das CRC-Field dran. Dabei sollen aus den bisherigen CAN-Bits die 15 CRC

Bits auf zwei verschiedene Arten berechnet werden. Dies steht in Messen_02_Teil B.pdf



