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Топология CAN сети.
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Адаптеры драйвера силовых ключей инвертора
Управление всеми силовыми транзисторными ключами обеспечивается 
отдельными адаптерами драйверов ДРР1…ДРР4, предназначенными для 
развязки низковольтных и высоковольтных цепей блока ИПТ, согласования 
электрических, мощностных и временных параметров импульсов управления 
поступающих от субблока управления СУ с параметрами необходимыми 
силовым ключам для их надежного открытия и запирания.
Адаптеры драйвера ДРР1…ДРР4 осуществляют защиту силовых ключей от 
токов короткого замыкания, от быстрого нарастания напряжения на затворе и 
от снижения напряжения управления силовыми ключами. Управление каждым 
драйвером осуществляется по проводным связям.
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Субблок управления
Адаптер драйвера     
              4 шт





















































Индикация 
активности 

Прошивка 
микроконтроллера 



Подключение к сети CAN
УСДД  предназначено для обработки 
данных, поступающих от КВС, а также для 
получения информации со спутника GPS.
УСДД имеет несколько портов DB9: один 
расположен на передней грани и 
выполнен в виде вилки, предназначенной 
для подачи питания для УСДД, а также для 
связи по CAN с КВС. 
Другой соединитель DB9 - розетка 
предназначен для передачи-приема 
голосовой связи с диспетчером.
 
С другой стороны, на лицевой панели 
расположены:
- розетка USB типа B, предназначенная 
для подключения к внутренней памяти с 
помощью компьютера;
- розетка RJ-45, предназначена для 
подключения компьютера к УСДД;
- выведен светодиодный индикатор, 
который при нормальной работе УСДД 
будет мигать.



МТК -12 выполняет функции УСДД , 
так же может обеспечивать 
дополнительный функционал, 
например управление системой 
оплаты проезда пассажиров.
В настоящее время в 
существующих системах разъем 
XP1 коммутирует CAN сеть 
троллейбуса, XP2  функционал не 
реализован, XP3 подключение CAN 
сети валидаторов системы оплаты 
проезда, XP4 подключение RS 
интерфейса компостеров системы 
оплаты проезда. !Важно не 
перепутать при подключении 
разъёмы XP1 и XP4.





WEB 
интерфейс



Что такое CAN?
Сеть CAN (Controller Area Network - "область, охваченная сетью 
контроллеров") представляет собой комплекс стандартов для 
построения распределенных промышленных сетей, который 
использует последовательную передачу данных в реальном времени с 
очень высокой степенью надежности и защищенности.
Впервые идея CAN (Controller Area network) была предложена в 
середине 80-х немецкой компанией Robert Bosch, которая задумывала 
ее в качестве экономичного средства для объединения контроллеров, 
расположенных внутри автомобиля. 
Основной целью внедрения было сокращения длинны и количества 
проводов.
Плюсами является упрощение диагностики и увеличения функционала, 
возможно применение программных таймеров, ШИМ управления 
устройствами и других функций. 



При управление всеми системами троллейбуса возникает необходимость 
контролировать и управлять большим количеством сигналов и воздействий 
в режиме реального времени. При этом к многим системам предъявляются 
повышенные требования по безопасности, контролю и обработки сигналов. 
(тормоза, силовые цепи и т.д.). CAN обеспечивает высокий уровень защиты 
данных от повреждения даже при работе в сложных условиях (сильные 
помехи), при этом достигается достаточно большая скорость передачи 
данных (до 1 Mbit/s). Важным достоинством CAN является также то, что 
разработчик системы может влиять на приоритет сообщений с тем чтобы 
самые важные из них не ожидали в очереди на отправку. Это свойство CAN 
позволяет строить сети, поддерживающие реальный масштаб времени.
Высокая степень и надежности сети благодаря развитым механизмам 
обнаружения и исправления ошибок, самоизоляции неисправных узлов, 
нечувствительность к высокому уровню электромагнитных помех 
обеспечивает сети широчайшую сферу применения.



Топология сети CAN

В любой реализации CAN - носитель (физическая среда передачи данных) 
интерпретируется как эфир, в котором контроллеры, работают как 
приемники и передатчики. При этом, начав передачу, контроллер не 
прерывает слушание эфира, в частности он отслеживает и контролирует 
процесс передачи текущих, предаваемых им же, данных. Это означает, что 
все узлы сети одновременно принимают сигналы передаваемые по шине. 
Невозможно послать сообщение какому-либо конкретному узлу. Все узлы 
сети принимают весь трафик передаваемый по шине. Однако, CAN-
контроллеры предоставляют аппаратную возможность фильтрации CAN-
сообщений.
CAN сеть предназначена для коммуникации так называемых узлов. Каждый 
узел состоит из двух составляющих. Это собственно CAN контроллер, 
который обеспечивает взаимодействие с сетью и реализует протокол, и 
микропроцессор (CPU).



CAN контроллеры соединяются с 
помощью дифференциальной шины, 
которая имеет две линии - CAN_H 
(can-high) и CAN_L (can-low), по которым 
передаются сигналы. Логический ноль 
регистрируется, когда на линии CAN_H 
сигнал выше, чем на линии CAN_L. 
Логическая единица - в случае когда 
сигналы CAN_H и CAN_L одинаковы 
(отличаются менее чем на 0.5 В). 
Использование такой дифференциальной 
схемы передачи делает возможным работу 
CAN сети в очень сложных внешних 
условиях. Логический ноль - называется 
доминантным битом, а логическая 
единица - рецессивным. При 
одновременной передаче в шину лог. нуля 
и единицы, на шине будет 
зарегестрирован только логический ноль 
(доминантный сигнал), а логическая 
единица будет подавлена (рецессивный 
сигнал).





Работа с контроллерами

⚫ Диагностика и проверка работы подразумевает подключение к 
контроллерам через утилиту CANby. Программа CANby analizer 
предназначена для анализа файла лога сообщений CAN сети с 
построением графиков изменения сигналов

⚫ 1) системное меню;
⚫ 2)панель инструментов;
⚫ 3)окно выбора CAN-сети; в текущей версии программы 

используется одна сеть;
⚫ 4)окно выбора подсети CAN (CRIS) и выбора конкретного 

контроллера, входящего в данную подсеть (NND);
⚫ 5)строка состояния CAN-сети, отображает количество переданных 

(Tx) и принятых (Rx) программой CAN-сообщений в секунду;
⚫ 6)окно отображения фактически подключенных CAN-

контроллеров; в нем отображаются все подключенные к CAN-сети 
контроллеры, которые относятся к выбранной подсети CAN;

⚫ 7)окно состоящее из 4 закладок: закладка «Объекты», закладка 
«Сообщения», закладка «Программирование контроллеров», 
закладка «Загрузчик»;

⚫ 8)окно графического индикатора загрузки CAN-шины; в виде 
графика отображается количество сообщений в CAN-сети;



    Работа с индивидуальным 
окном   
                       контроллера



Объекты



     Основные 
неисправност
и

1) Перепутаны CANh и CANl.
2) Отсутствуют терминальные резисторы.
3) Плохая обжимка проводов, выходящих с контроллера
4) Высокий уровень наводок от проходящих рядом 

проводов


