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| Apresentacéo

Nesta apostila, vamos estudar os tipos de arquiteturas eletrénicas aplicadas nos veiculos FIAT,

seus componentes e seu funcionamento.

O seu empenho no estudo deste conteddo é muito importante para o sucesso do aprendizado e

para a melhoria da qualidade de servico.

Bom estudo!
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‘Sistema convencional x sistema com rede CAN

O Sistema eletroeletrénico de um veiculo é considerado um sistema convencional quando ele
possui as unidades eletrénicas trabalhando de maneira isolada, sem o uso da rede de trabalho.

Dessa forma, quando uma mesma informacgdo & importante para o funcionamento de dois ou

mais sistemas, é necessario o uso de conexdes e/ou componentes redundantes.

Atuadores
101010
Unidade de Controle Quadro de
do Motor Instrumentos
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Sensores Sensores

O desenho anterior mostra dois sistemas que necessitam de informagdes comuns, como rotagéo
e temperatura do motor, por exemplo. Dessa forma, é necessario que cada sistema tenha suas
conexdes e sensores no motor para captar estas informacdes. E assim que os componentes e

conexdes redundantes aparecem. Nesse caso, elas sdo destacadas na cor cinza.

A existéncia desses componentes e conexdes redundantes aumenta a complexidade do chicote
elétrico, o que eleva o risco de falhas e dificulta o processo de producdo.

Com o uso da rede de trabalho entre as unidades eletrénicas (Rede CAN - Controller Area
Network), o uso destes componentes redundantes é extremamente reduzido ou ndo ocorre, pois
as informagdes necessérias a mais de um sistema s@o transmitidas pela rede. Isso simplifica o
sistema eletroeletrénico do veiculo.

A ilustrac@o a seguir mostra o uso da Rede CAN. Nesse caso, os componentes redundantes ndo
aparecem.

Atuadores
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A Rede CAN é utilizada pela FIAT Automéveis nos seguintes veiculos:

® Doblo (Sistema Ve.N.I.C.E.)

® Palio RST | (Sistema Ve.N.I.C.E.)

e Palio RST Il (Sistema Ve.N.I.C.E. Plus)

e Palio RST Il (Sistema Ve.N.I.C.E. Plus e Sistema G1)

® |dea (Sistema Ve.N.I.C.E. Plus)

e Stilo (Sistema F.L.Ore.N.C.E. e Sistema Nano-F.L.Ore.N.C.E\)
® Punto (Sistema Nano-F.L.Ore.N.C.E.)

e Linea (Sistema Nano-F.L.Ore.N.C.E.)
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Rede CAN (Controller Area Network) -
Funcionamento

Rede CAN é uma rede de comunicagdo entre as diversas centrais ou ndés de comando que opera
com protocolo CAN BOSCH de comunicagdo serial bidirecional, que pode ser de baixa veloci-

dade (até 125 Kbit/s) ou de alta velocidade (até 1000 Kbits/s).
A rede é constituida por dois cabos elétricos responsaveis pelo transporte de todas as informa-

¢des. A existéncia de dois cabos elétricos para o transporte de mensagens confere ao sistema
maior seguranca e confiabilidade.

BARRAMENTO CAN (2 cabos)

SELECAO SELECAO SELECAO SELECAO
MEMORIA MEMORIA MEMORIA MEMORIA
NO1 NO 2 NO3 NO 4

Cada um dos NOS que fazem parte da rede podem tanto lancar quanto receber informacées no

barramento CAN.

As principais vantagens do sistema sdo:

* interligacdo de diversas centrais para troca de informacdes eliminando sensores redundantes
* reducdo de chicotes, terminais, componentes e conexdes, com relativa redugdo de peso

® maior confiabilidade do sistema

e facilidade de implementacdo de novas funcdes

* menor susceptibilidade & interferéncia eletromagnética

| 08



Redes veiculares

Funcionamento

O protocolo CAN opera com o principio multimaster/multicaster, ou seja, todos os médulos
eletrdnicos tém o mesmo direito de acesso ao barramento, ndo existindo um Gnico servidor ou
mestre. Uma das vantagens desse tipo de rede estd no fato de que, se um dos nés apresentar
algum problema, os outros continuam funcionando normalmente.

Quando um NO inicia a transmissdo de informagdes, ela envia um “pacote de informacdes” na
rede. Cada pacote é composto basicamente de:

® um cédigo identificador

® um conjunto de informacdes

O cédigo identificador rotula qual é o pacote que serd transmitido. Em um mesmo veiculo ndo
existem dois pacotes com o mesmo nimero identificador. Além disso, o identificador é quem de-
fine a prioridade entre os pacotes: se duas unidades eletrénicas comecarem a transmitir informa-
¢Bes ao mesmo tempo, terd prioridade de transmissdo a que estiver transmitindo um pacote com
o nimero de identificador menor, que é reconhecido como pacote mais importante.

Logo apds transmitir o identificador, a unidade eletrdnica transmite um conjunto de bits que
representam vdrias informacgdes, como rotacdo do motor, temperatura do fluido de arrefecimento,

pressdo do 6leo etc. Assim, cada pacote transporta um conjunto de informagdes.

Enquanto uma unidade eletrénica transmite uma informacdo, todas as outras simplesmente |éem
essa informacdo no barramento. Assim, quando uma “fala”, as outras “ouvem”. Se a informagdo
ndo for importante para um NO, ele ouve, mas ndo memoriza; se a informacdo for importante
para um NO, ele ouve e memoriza os dados.

Tipos de rede CAN

Existem dois tipos de rede CAN:

* BODY CAN ou B-CAN, cuja velocidade maxima de operacdo é de 125 Kbits/s
e CHASSI CAN ou C-CAN, cuja velocidade méxima de operacdo é de 1000 Kbits/s

As duas redes possuem 2 cabos cada uma. Entretanto, o nome de cada cabo e o nivel de tensdo
de trabalho de cada um deles é diferente:
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Rede B-CAN

A rede B-CAN é uma rede de baixa velocidade cuja funcdo é trocar informages entre os NOS
que controlam as fungdes da carroceria, como vidros elétricos, trava-portas, iluminagdo/sinaliza-
cdo efc.

A rede B-CAN permite uma velocidade maxima de transmissdo de 125 Kbits/s. Entretanto, ela é
configurada para uma velocidade de transmissdo de 50 Kbits/s.

Os cabos desta rede sdo chamados de CAN A e de CAN B e eles operam de uma forma espe-
lhada. Enquanto o cabo CAN A estd com 5 V, o cabo CAN B estd com O V e vice-versa. Isso

ocorre para melhorar a imunidade contra interferéncias.
Para melhorar a compreensdo, vamos analisar o seguinte exemplo:

Suponhamos que o NO de controle do motor seja responsavel pela transmissdo do pacote nime-
ro 5 na rede e que esse pacote transporte as informagdes:

¢ rotacdo do motor
* temperatura do motor

* pressdo de dleo

Os dados a serem transmitidos sdo:

Informacdo Valor Cédigo Bindrio (Bit)
Identificador 5 0000 0101
Rotacdo do motor 850 0000 0011 0101 0010
Temperatura do motor 90 0101 1010
Pressdo do 6leo OK 1
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Para transmitir o pacote, o NO transmite um bit de cada vez, numa velocidade de 50.000 bits
por segundo, que é a velocidade tipica de transmissdo da rede B-CAN. O nivel de tensdo no
barramento depende do bit que estd sendo transmitido:

Identificador Dados

cooo0oo01m10100000O1010000O0OO0OTT1TO01010O0T1O001

CANA 5 5 5550505555505 0555555005050550255

CANB 0 0000505000005 05000000550505002500

CAN A

CAN B

L L L
L T ]

Para transmitir cada bit, o NO controla o valor da tensdo elétrica em cada um dos cabos, como
mostra o oscilograma anterior.

O pacote usado como exemplo tem um total de 33 bits. Em uma condi¢do real, os pacotes po-
dem possuir mais de 128 bits.

O cabo CAN A transmite a mesma informagdo que o cabo CAN B. Entretanto, os niveis de
tensdo sdo invertidos entre eles. E como se uma delas fosse “espelhada” em relagdo a outra. Isso
permite a fransmissdo de dados com maior confiabilidade.
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Rede C-CAN

A rede C-CAN tem como fungdes promover a troca de informagdes entre centrais que necessitam
trabalhar com alta velocidade, como injecdo eletrdnica, freios, transmissdo efc.

A C-CAN permite uma velocidade méxima de transmissdo de 1000 Kbits/s. Entretanto, ela é
configurada para uma velocidade de transmissdo de 500 Kbits/s.

Essa rede opera segundo o mesmo principio da rede B-CAN, entretanto, possui algumas diferen-
¢as principais:

* a velocidade tipica de comunicagdo da rede C-CAN é de 500 Kbits/s. A rede B-CAN opera
com 50 Kbits/s

® a fensdo de trabalho dos cabos é diferente, como ilustrado a seguir
® os cabos recebem o nome de CAN H e de CAN L

e os cabos da rede C-CAN sdo trancados

‘CANH

5V

2,5V

ov

CAN L
A

5V
2,5V

ov

Gateway

Um veiculo pode possuir apenas a rede B-CAN, apenas a rede C-CAN ou pode possuir as duas
redes. Quando um automével possui as duas redes, & necessério que um dos NOS faca a funcdo
gateway, que é transferir os dados da rede de baixa velocidade para a rede de alta velocidade
e vice-versa.
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Rede A-BUS

A linha serial A-BUS tem o objetivo de garantir a troca de informagdes e comandos entre as
diferentes centrais eletrénicas:

No Sistema F.L.Ore.N.C.E. por exemplo, essas centrais sdo:

sirene do alarme

e central dos sensores volumétricos (alarme)

® mébdulo eletrénico de comando direcdo (alavanca de comandos)
e central dos sensores de chuva/crepuscular

e NBC - N6 Body Computer

No Sistema Ve.N.I.C.E. Plus por exemplo, essas centrais sGo:

® moédulo eletrdnico de comando direcdo (alavanca de comandos)
e central dos sensores de chuva/crepuscular
* NBC - N6 Body Computer

Caracteristicas da rede A-BUS

A comunicagdo na rede A-BUS é realizada através da troca de pacotes de dados entre as diver-
sas centrais. Cada central ligada & ABUS tem o seu préprio endereco eletrénico. Quando uma
central deve enviar um comando ou informagdo a outra central, deve sempre inserir no pacote
de dados o endereco da central destinatéria.

A transmissdo acontece sempre de uma central transmissora para uma receptora (monodirecio-
nal). Concluida a recepgdo dos dados, a central receptora deverd enviar o sinal de éxito &
central emissora, terminando, desse modo, a troca do pacote de dados.
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Diferencas entre a rede CAN e a rede A-BUS

e NUmero de cabos no barramento: a rede CAN utiliza dois cabos no seu barramento.

A rede A-BUS utiliza apenas um cabo no seu barramento

o Nivel de tensdo: a rede CAN trabalha com 5 V no barramento. A rede A-BUS trabalha

com12 V no barramento

o Velocidade de transmissdo: a velocidade de transmissdo de dados na rede CAN é de 50
Kbits/s para a rede B-CAN e 500 Kbits/s para a rede C-CAN. A rede A-BUS trabalha com
uma velocidade de transmissdo de dados de 4,8 Kbits/s

* Prioridade de transmissdo: na rede CAN a prioridade de transmissdo é atribuida ao pacote
de dados. Na rede A-BUS a prioridade de transmissdo é atribuida & central

¢ Enderecamento de transmissdo: Na rede CAN ndo existe enderecamento de transmissdo.
Quando um NO transmite um pacote de dados, todos os outros NOS da rede recebem este
pacote de dados. Porém, apenas os NOS que necessitam da informacéo memorizam os da-
dos. Na rede A-BUS, a central transmissora endereca o pacote de dados & outra central



