MIT UZENNEK
A REMALMOK?

Biztosan medfigyelte mar a Kedves Olvaso
is, hogy mennyi mindent vagyunk képe-
sek iranyitani akar egy kormanykapcsolo
segitségével. Vajon minden egyes funkcio
direkt vezetékes kapcsolattal rendelkezik
a miikodtetd elemekhez, csakdgy, mint
régen? Vajon a keréksebesség-érzékel6k
jelvezetékeit minden egyes vezérlegy-
séghez kozvetlenil eljuttatjak, amelyek
szamolnak vele?

Nem igazéan.

A modern jarmiivekben — és barmilyen
rendszerben, amiben egynél tébb mikro-
kontroller talalhatd — a kbzepes és hosszu
tava vezérlés és jeltovabbitas elsddlege-
sen un. soros kommunikacioval torténik.
Az adattovabbitas lIényege abban rejlik,
hogy egy erre dedikalt kommunikacios
csatornan (buszvonalon) keresztil kap-
csolédnak az egyes vezérl6egységek, és
ezen a vonalon keresztil halad az 6sszes
Uzenet is. Ezzel a mddszerrel egy robusz-
tus, megbizhatd, rugalmas és nem utols6-
sorban koltséghatékony rendszer épithet6
ki. Nem Ujdonsag ez az autbiparban, méar
lassan 20 éve minden legyartott jarmiiben
taldlunk példaul CAN-busz héldzatot.

Ez mind szép és j6, de barmilyen Uxxxx
hibakodtél vagy vezérl6egység-statusz-
hibatél a szdmos jarmives szakembernek
a mai napig rémalmai vannak. Pedig nem
kellene.

Minden jarm(idiagnoszta-tovabbképzésiin-
kon (Altalanos és Hibrid autodiagnoszta)
nagy hangsulyt fektetlink a soros kom-
munikacié, kilénésképpen a CAN-busz
megismertetésére. Az elméleti alapok
elsajatitasa utan a kdvetkez6 lépcs6ét az
altalunk szervezett 6ndll6, egész napos
gyakorlati mérés képezi. Hasonldan a
Multiméteres hibakeresés mér6padhoz,
itt is egy szamitogépen keresztil kap a
résztvevl utasitasokat, amelyeket egy
valés mérépadon keresztil kell elvégezni,

majd ezzel kapcsolatban visszacsatolast
is. Ez a gyakorlat egynapos és 6nalléan
végezhetd. Sikeres teljesitéséhez itt is
legalabb 80%-o0s eredményt kell elérni.

Az eddig megszokott ,,CAN-es” oktatasok-
hoz képest a feladatok nem a protokoll-fel-
épitéssel és a bitek hexadecimalis jelen-
tésével foglalkoznak. Ezzel ellentétben a
témat kozérthetden, a gyakorlat oldalarol
kozeliti meg. A mérépadon adott két
vezérl6egység, amely kdzott kommunikéa-
ciot szeretnénk létrehozni és vezérelni egy
jarm(i kils6 vilagitasait. A gyakorlat sorén
a résztvevd manudlisan, sajat maga allitjia
be fizikai kapcsoldk segitségével a cimet,
majd az adatot is bitenként. Onalléan ta-
pasztalja meg, mi térténik, ha rossz a cim-
zés, az adat, ha parhuzamosan ellentétes
értelm(, de ugyanolyan prioritdsu lizenet
kerul kikuldésre. Az Uizenetek valds id6ben,
PicoScope segitségével vizsgalhatok és
értelmezhet6k. Ennek készdnhetben a
résztvevl egyrészt betekintést nyer abba,
hogy mit lat egy vezérl6egység, masrészt
a buszvonalak oszcilloszképpal valé mé-
réstechnikajanak alapjait is észrevétlenl
elsajatitja. A buszvonalak alappillérének
tekintett tap, test, adat harmas diagnosz-
tizalasanak fontossagara is ravilagit.
Afizikai mérések utan egy motorme-
nedzsment-szimulatoron lehet a frissen
megszerzett tudast kiprébalni a nélkul

a félelem nélkdl, hogy barmiben is kart
okoznank. Ezen szimulacios feladatokban
kilonféle zarlatokat, lezéaro ellenéllas
hibakat és mas CAN-busz rendszert érint§
hibakat lehet diagnosztizalni.

Azoknak, akik igazan el szeretnének mé-
lyedni a CAN-rendszerek felépitésében és
diagnosztikajaban, javasoljuk a hamarosan
indulé6 CAN-busz diagnoszta képzésiinket.
Varjuk 6noket digitalis elméleti tanfolyama-
inkon és gyakorlati képzéseinken.
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