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Ozet — Kontrol alan agi(Controller Area Network-
CAN). baslangicta arabalarda bulunan elektronik
sistemlerin birbirleri ile liaberlesmesini saglamak
amaciyla gelistirilmiesine ragmen kisa siirede cok
farkh alanlarda kullamlmaya baslamistir,. Bu
calbisinada 8051 tabanh ve tizerinde CAN kontrolor
bulunan 89CS1CC01! entegresi tanitilmakta ve CAN
protokolii Kkullamlarak ag icerisinde haberlesinenin
gerceklestirilinesi anlatilmakta CAN protokoliiniin
kullammmina ornek olmasi amaciyla, 89C51CCO0O1
entegresi kullanilarak olusturulan CAN diigiimleri ile
ayr1 noktalarda bhulunan iki step motorun kontroliinii
vapan bir sistemin tasarimm ve gerceklenmesi
detaylandirilimaktadir.

Anahtar Kelimeler - Controller Area Network.,
Mikrodenetleyici, 8951CC01, step motor Kontrolii.

Abstract — Although CAN (Controller Area Network)
initially has been developed in order electronics
system In cars to comminicate each other, it has been
used in many diverse applications with ashort period
of time. In this study. 8051 based the 89C51CCO01
microcontroller which has an on-chip controller, is
introduced and the use of CAN protocol for the
purpose of conununication in the network is
described. As a case siudy, the 89CS51CCO01 chip has
been wed to demonstrate the CAN protocol
applications in order to control two step motors
located at reosonable distance each other.

Key words -  Controller Area  Network,
Microcontroller, 8951CC01, step motors control.

. CAN PROTOKOLUNUN GENEL OZELLIKLERI

Kontrol Alan Aplarr (Controller Area Network-CAN)
protokolii, bir ara¢ igernsinde bulunan elektronk kontrol
birimler1 arasindaki iletisimi saglamak tlizere bir Alman
firmasi olan Robert Bosch GmbH tarafindan tasarlanmus,
ilk olarak 1989 wyilinda otomotiv endiistrisinde
(Mercedes Firmasinda) kullanilmis, daha
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sonrada bir otomotiv standardi haline gelmigtir. Ayni
zamanda yiiksek hiz, diislik maliyet ve yiiksek basanm
gib1 Ozelliklerinin sagladig:1 avantajlar nedeniyle, ¢ok kisa
bir siire icerisinde endiistriyel ortamlarda kullanilan saha
kontrolii aglar arasinda yerini alnmstir [1].

CAN, birden ¢ok aktif diigtimiin (master) biribirine ‘yol’
topolojisi ile baglandigr ve ¢eckismeye dayali (Contention-
Based) ortam  erisim  kontrol mekanizmasmn
gerceklendigi bir protokoldiir. CAN seri bir iletisim
protokolii olmasina karsihk, c¢ogu seri haberlesme
protokoliine benzemez. Ornek olarak, CAN cercevesi,
cogu seri 1letisim protokollerinde bulunan hedef ve
kaynak adresleri 1le 1lgili herhangi bir bilgi igermez. Buna
karsiik mesaj cercevesi, mesajin i¢erdigi bilgi tipini
(mantiksal adres) ve mesajin oOnceligini gosteren bir
denetim (arbitration) alam igerir. Bu alan sadece mesaj
tanimlamak ve Onceligi belirlemek i¢cin degil, aym
zamanda ortam erisim kontrolii i¢inde kullanmilir [1]. Sekil
1’de yapis1 verilen standart veri gercevesindeki alanlar
asagida kisaca agiklanmaktadir.

Cerceve Baslangici (Start of Frame, 1 bit): Mesajmn
baslangicini belirtir ve 1°bit uzunluga sahiptir [2].

Denetim Alam (Arbitration Field, 12 bit): Denetim
alan;, 11 bit vzunlugundaki tamtici alam ve 1 bit
uzunlugundaki uzak iletim 1stek (Remote Transmission
Request, RTR) alarmi olmak iizere iki ayn alt alandad
olusur. Tanitic1 alam mesajin 6nceligi ve mantiksal adresi
gibi iki fonksiyonu 1gcerir [2]. RTR alam ise, ¢ercevenin
istek cergevesi oldugunu gostermek amaciyla kuilanilir.

Kontrol Alani: Alti bit uzunlugundaki kontrol alanimn
11k biti; taniticr uzanti (Identifier Extension, IDE) bitidir.
Ik bitin lojik ‘0’ olmasi, gonderilecek herhangi bir
tanitict bitin olmadig1 anlamma gelir. Kontrol alamndak
ikinci bit, (r0) ayrilmis bir bittir ve kullamilmamaktadir.
Arkadan gelen dort bit 1se, veri alamndaki baytlann
sayisimt gosteren veri uzunluk kodunu (Data Length

Code, DLC) igerir [2].

Veri Alani: DLC degerine bagh olarak sifir ile sekiz bayt
arasinda defisen uzunluga sahiptir ve c¢erceve 1ile
iletilmek istenen bilgiyi/veriyt igerir.
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Sekil 1. Standart CAN verni gergevest.

ACK Alam: ACK. alam, mesajin alimp alinmadi: ve
herhangi bir hatamin sezibp sezilmedigi konularinda
vericinin bilgilendirilmesine imkan tanir.

Cerceve Sonu Alanmi: Her bir vert ve uzak cercevesi,
mesajin sonunu behirten ve birbirt ardina swalanmis yed:
adet ‘1’ seviyeli bit igeren bir cerceve bit dizisi ile
sonlandinlir [2].

1I.CAN DUGUMLERININ FIZIKSEL YAPILARI
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Sckit 2. CAN diigimiimlerinin fiziksel yapilar.

CAN digimlert arasindaki kablo baglantisi CANH ve
CANL olarak isimlendirilen iki kablodan olusur. Tlk ve
son diigtimlerin {izermde sonlandiricy olarak 1200
degerinde bir direng, CANH ve CANL hatlarn arasina
baglamr. CAN diigimler1 iizerinde Philips  firmasi
tarafindan tiretilen PCA82C251 CAN transiver ve Atmel
firmas; tarafindan iiretilen T83C51CCO1
mikrodenctleyicisi bulunmaktadir. T8OCS1CCO1 mikro-
denetleyicisi; icinde CAN kontrolér bulunan 80351 tabanl
bir mikrodenetleyicidir.

[II. ATMEL CAN KONTROLORUN YAPISI VE
MESAJ ALMA/MESAJ GONDERME ISLEMLERI

Atmel CAN kontrolor, BOSCH GmbH
tarafindan tammlanan CAN seri haberlesme protokoliinii

147

gerceklestirmek 1gin istenen biitiin  6zellikler: saglar [3].
CAN protokolii in tamimlanan iki adet ISO standardi
bulunmaktadu: ISO 11898 ve 11519 standartlary. ISO
11898 standardi | Mbit/s’ye kadar ger¢ek zaman
kontroliine 1zin veren yiiksek hizli uygulamalarda
kullanilitken, ISO 11519 standard: (st smir1 125 Kbit/s
olan diisiik hizh uygulamalarda kullamhir [1]. CAN
kontrolér CAN protokoli tarafindan desteklenen biitiin
gerceve tiplerint isleyebilir (veri gergevest, uzak gergeve,
hata cerceves! ve asin yiik cercevesi) ve 8MHz kristal
frekansinda 1 Mbit/s bit hizinda bu 1slem gergeklestirir

13].
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Sckil 3. Atmel CAN kontrolor bick diyagrami.

Sckil 3’te blok semasi verilen Atmel CAN kontrolérde,
birbirinden bagimsiz 15 mesaj nesnesi bulunur. Bu 15
mesaj nesnesinin her biri mesaj alma veya géndcrme
islemleri i¢in ayr1 ayn programlanabilir. Her bir me<- |
nesnesinde gonderilecek mesajin yazildigi veya alinan
mesajin bulundugu 8 baytlik bir alan ile birlikte altnmas:
istenen veya gonderilecek mesajm tanitict deferinin
yazildigi bir alan bulunur. Bu mesaj nesnelerinin
yonctimi sayfalama metodu ile yapilir. CAN kontrolore
crisim SERler (6zel fonksiyon kaydedicileri) tarafindan
saglanir. Baslica SFR'ler asagida siralan-maktadir:

CANPAGE: nesnelerinin
kullanilir.

CANMSG: Alnan veya gonderilecek mesaj baytlar
halinde sirayla bu kaydediciye yazilir.
CANIDT1-4: Mesa; tamitict deger:
kaydediciye yazilir,

CANIL1-2: Mesaj nesnelerinin kesme yetkilendirme
kavdedicisidir.

Mesaj secimi igin

bu dort



SAU Fen Bilimleri Enstitiisii Dergsi
7.Cilt, 2.Sayt (Termmuz 2003)

- CANCONCH: Secilen mesajin gonderme veya alma
icin programlanmasim saglar. Mesajin DLC degeri
de bu kaydedici icerisine yazilarak belirlenir.

Gonderilen bir mesaj almak i¢in; oncelikle ‘CANPAGE’
kaydedicisinin icine yazilan deger 1le 15 mesaj
nesnesinden bin  secili. ‘CANIE]® ve ‘CANIE2°
kaydedicilerinden segilen mesaj nesnesinin kesmesi aktif
edilirr. Daha sonra ‘CANIDT" kaydedicilerine alinacak
olan mesajin tanitici degern yazilarak alinacak olan mesaj
belirlenir ve ‘CANCONCH" kaydedicisine ‘88h’ degeri
yazilarak secili mesaj nesnesi 1¢in alma islemi baslatilir.

Mesay alindiginda olusan kesme 1ile, kesme hizmet
programinda ‘CANMSG’ kaydedicisinden gelen bilgi
okunarak degerlendirilir. Mesaj alma islemunin yemden
baslamas1 i¢in kesme hizmet programinin sonunda
‘CANCONCH” kaydedicisine ‘88h’ degen  tekrar
yiiklentr.

Mesaj gonderme 1slemt alma islemine gore daha basittir.
Yine ‘CANPAGE’ kaydedicisinin i¢ine yazilan deger ile
15 mesaj] nesnesinden bir1  segilir. ‘CANIE]" ve
‘CANIE2’ kaydedicilerinden sec¢ilen mesaj nesnesinin
kesmesi  aktif edilir. Daha sonra ‘CANMSG’
kaydedicisine gonderilmek istenen  vern, ‘CANIDT’
kaydedicilerine mesaj tanitict degeri ve ‘CANCONCH”
kaydedicisine ‘48N’ degeri yazilarak mesaj gonderilir,

IV. STEF MOTOR UYGULAMASI

Tasarlanan sistemde, merkezi bir noktadan iki ayn step
motorun hiz ve start/stop kontrolii yapilmaktadir. Birinci
diigiim 1kinci ve tiglincii diiglimlere génderdigi bilgiler ile
digimlere bagh olan step motorlann Kkontrolini
gerceklestirmektedir (Sekil 4). Diigiimlere gonderilecek
bilgiler kontrol buionlan ile

‘_,I CAN Kontro!
digimi butonlari
. (1)

|—- d&g/\‘:l Steg f}\gfﬂr | Step :l
- o AL :,\"1“ motor
(2 devresi .
lt—  CAN Ste tor | ] i
diglimii :> sgrr(?coﬁ " :>‘ S ey
- il motor
(3) devres; _
CANL CANH

Sekil 4. Step motor kontrel uygulamasy blok diyagrain.
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belirlcnmcktedir. Bu sistemde bulunan butonlar ve
oOrevlen asagidaki sekilde ozetlenebilir.

- Yavas butonu (O1h): Secilen motorun yavag hizda
donmesini saglar.

- Orta butonu (02h): Segilen motorun orta hizda
dénmmesini saglar.

- Hizlh butonu (03h): Sec¢ilen motorun hizli dénmesini
saglar.

- Stop butonu (0Oh): Secilen motorun durmasmi
saglar.

- Motor se¢im anahtari: Yukandaki islemlerin hangi
motora uygulanacagini seger.

- Kapat butonu (0Oh): Her iki motorunda durmasim
saglar.

Butonlarin  yaninda yazan  rakamlar  islemin
gerceklestirilmesi  i¢in  diiglimlere gonderilecek olan
sayllardir.  Diigimler mesajy aldiklannda mesajda
gonderilen saymin degerint kontrol ederek motonmn

l CAN kontrolorii baslat ]
B ; '
CANMSG=00h I7

H
@ CANMSG=01h |—>
H

5 L
CANM SG:oz_h_l-—FI

E

'y
CANMSG=00h

CANIDT=0200h
Mesaj1 génder

'

CANMSG=00h | | CANIDT=0200h
CANIDT=0200h Mesajr gdnder

Mesap gnder

— . (11N
l CANIDT=0201h

Mesa)1 génder
i - ]____J

Sekil S. Birinci diigiimde kullanilan progranun akig diyagram.
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istenilen hizda donmesimi yada durmmasi  islemini
gerceklestirirler.

Tasarlanan sistemde bulunan ikinci digim 0200k’
tanitici degere sahip mesajlan ficlincii diigim ‘0201k’
tamitict degere sahip mesajlart alarak degerlendirir.
Tasarlanan sistemun ¢alisgiasi i¢in yiiklenmesi gereken
pregranun akis semasi Sekil 5’te verilhmektedir.

Sckil 4°de blok semast verilen devrede bulunan birinci
diigimdeki mukrodenetleyici, butonlarmm  konumunu
stirekli olarak kontrol eder. Basili bir buton tespit
ettiginde, butona karsilik gelen, sayiy1 ‘CANMSG’
Kaydedicisine  yiikler. Birinci  diiglimdekt  mukro-
denetleyici 1kinct 1slem olarak motor segim anahtariin
konumunu kontrol cder ve anahtar kapali ise ‘0200h’
degerini, anahtar acik ise ‘0201h’ degerini ‘CANIDT’
kaydedicilerine yiikler ve ‘CANMSG’ kaydedicisi
icerisindeki bilgiyi CAN yoluna yerlestirir. Iki motorunda
durmasmm saglayan kapat butonu diigiimlere ‘00h’
degerim gondererek motorlann durmasim saglar (Sekil
5.

Ikinci ve ticiincii diigiimlerde, birinci diigiimden gelen bir
mesa] alindiginda, kesme olusur ve kesme hizmet
programi  devreye girer. Kesme lhizmet progranu
icernisinde  birinct  diigiimden gelen veri ‘CANMSG®
kaydedicisinden okunarak hiz degiskeninin i1¢ine yazilir.
Ana programda hiz degiskenmnin aldig1 deger siirekls
kontrol edilerek motorun istenilen hizda dénmesi saglanir

(Sekil 6).
Basla >

0200h nelu mesaj!
almak 1gin CAN

kontroloru baslat

T

00h

Hiz =

Hiz =0]

E Motoru bir
>—> adim dondiir.  |—|
50msn bekle.

Motoru bir
adimdondir.  p—ww|

25msn bekle.

Motoru bir

adim dondir. \-—H

10msn bekle

Nekil 60 Motorlann bulundugu digimlerde kullanilan programm zkis
diyagrami.
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V.SONUCLAR

CAN iletisim protokolii otomobillerde ve endiistride
yitksek hiz ve giivenlik gerektiren uygulamalarda
kullanmilmaktadir. Yapilan calismada T89C51CCO1
mikrodenctleyicisi ile CAN protokolii ile haberlesme
pcrgeklestirilmis ve step motor kontrol uygulamasi
yapilimistir. Baslangicta yalmizca arabalardaki elektronik
sistemlerinin kontrolii i¢in tasarlanan CAN protokoliiniin
¢ok farkli uygulama alanlarinda kullanimina, step motor
iyt bir ornek olarak goriilmektedir. CAN protokoliiniin
dzellikle endiistriyel saha alan aglarinda etkin ve yaygin
kullanima sahip olacagi ac¢ik bir gercek olarak
goriilmektedir.
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