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En los casos en los que varias unidades
periféricas comparten el mismo bus de
datos, es necesario definir como ac-
ceder a dicho bus. El protocolo CAN
describe, de manera precisa, todos los
detalles de cémo conectar varios dis-
positivos a una red y ésta es la forma
en la que se usa ampliamente en la
industria. El protocolo define principal-
mente la prioridad de la implementa-
cion del bus y soluciona el problema
de “colisién” dentro del circuito, en el
caso de que varios periféricos inicien
su comunicacion al mismo tiempo.

El Circuito

En este ejemplo, un bus CAN sera confi-
gurado de manera que el primer dispo-
sitivo envie mensajes que consisten de
0x10 y 0x11, como su ID, mientras que
el segundo y el tercer dispositivo envian
mensajes que consisten de los IDs 0x12'y
0x13, respectivamente. También vamos a
configurar los nodos CAN de manera que
el segundo nodo responda a los mensajes
entrantes que contengan solo el ID 0x10,
mientras que el tercero sélo responde-
ra a aquellos mensajes que contengan
el ID 0x11. Por consiguiente, el primer
dispositivo estd configurado para recibir
mensajes que contengan un ID 0x12 y
0x13 (ver Figura 2). El filtrado de mensa-
jes se implementa facilmente llamando a

la rutina CANSPISetFilter, la cual también
se encargara de manejar todas las confi-
guraciones necesarias de los registros del
microcontrolador y de la placa CAN SPI.
En general, el protocolo CAN no requie-
re que haya un dispositivo Maestro pre-
sente en el bus. Sin embargo, para con-
seguir que este ejemplo sea mas facil de
entender, al mismo tiempo que nos sirve
de propésito general, s6lo vamos a con-
figurar el primer dispositivo para iniciar
la comunicacion en la red y los otros dos
dispositivos para responder a las llama-
das individuales.

El Programa

Cuando se envia un mensaje, el nodo
Maestro deja transcurrir suficiente tiem-
po para que el nodo llamado responda.
En el caso en que un nodo remoto no
responda dentro del tiempo requerido,
el dispositivo Maestro informa de un

‘A menudo es necesario disponer de varios microcontroladores realizando diferentes
operaciones, integrados-enun sistema, hﬁndo que todos funcionen como uno solo.
En este-caso vamos a mostrar cdmo conectar tres microcontroladores a un bus CAN 'y
_€6mo usar los filtros en los nodos CAN para conseguir hacer un filtrado de mensajes.
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error en el mensaje actual y procede
con la llamada a otros nodos (ver Figura
3). En el caso de que un nodo CAN pe-
riférico responda al mismo tiempo que
otro nodo, se producira una “colisiéon” en
el bus CAN. Sin embargo, la direccién
prioritaria del dispositivo y el propio
bus CAN establecen que, en este caso,
el nodo que transmite el mensaje con
la prioridad mas baja lo retira del bus, lo
que permite que el nodo que transmi-
te el mensaje con la prioridad mas alta
proceda con su transmisién de manera
inmediata. Como hemos mencionado
anteriormente, usaremos un modulo
SPI interno del microcontrolador para
transferir datos sobre el bus CAN. Algu-
nas de las ventajas de usar el modulo
SPI interno del microcontrolador son:
la posibilidad de generar una interrup-
cion cuando se envia o se recibe datos;
el médulo SPI funciona independiente-
mente de otros periféricos y dispone de
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Figura 1. Filtrado de mensajes
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vee 1 DA CP2551 B Programa para demostrar el funcionamiento de una red CAN
K L|TX-CAN Rs ||~ [ progran CangPl N\
1 N\ -l L|GND CANH || “ Description: This program demonstrates how to make a
¢——| MRsT vee [] vcco  |veC CANL || CAN network using mikroElektronika
[ RBO GND :l HT1RXD  wref [] d . CANSPI boards and mikroBasic compiler for
1 [~ S .
[ RB1 RB9 :| _[EOR T “ Target device: Microchip dsPIC 30F4013
VCC 100nF [ RB2 RB10:| = ¢ Oscillator: 10MHz crystal
o = [|res o renfl Ve MCP2510 dim Can_Init _Flags, Can Send Flags, Can Rev Flags as byte
[ rB4 RB12[] il | vce * can flags
o J__' (/) L 7 vdd| —o Rx Data Len as
O__l_ GES 'U RDO [] M RST[1REL “ received data length in bytes
free == RO1OQ el z’:KO =< FRF0 \ RATx Data  as nb(}/ﬁ 3 e
L | N can ata purrer
Orez ) vec[l—o 157 so[JRES | Msg Rovd  as byte
[ res (&%) GND ]—_I_ 167 < [1RE2 * reception flag
vee Qvec ©  reo [fes q o =ﬁw TX_ID, R ID ca?lsrxl?arr:glg .
L e “T1  ret [1RST lese T ErrorCount  as byte
£ Rrra ] [osc1 R¥oB[] ain:
O res ] [vss  rxis|] ADPCFG = SFFFF
-_— SI “ Configure anal ins as digital 1/0
w RF2 |_SO 8MHz PORTB =0 TBlSB_ g 0 0og pi g
RF3 ]? Initialize ports
2;‘; ]] N 220F|  aapF {'SEE ;8TRISD =0
ErrorCount =0
Rb2 ] vcc CAN-SPI frorount -, Error flag
vee [0 L p Can_Init_Flags = 0 Can_Send_Flags = 0 Can Rov Flags = 0
“ clear flags
Esquema eléctrico 1. Conexion del médulo CAN-SPI al dsPIC30F4013 Can_Send Flags = CANSPI_TX_PRICRITY 0 and
< form value to be used
una configuracién simple. La libreria CAN SPI nos permite configurar el modo de fun- ¢ i SEL TXTD_FRAVE and
cionamiento del bus CAN y los filtros del nodo, leer datos desde el “buffer” de la placa CANSPI_TX_NO_RTR_FRAVE
CAN SPJ, etc. Can_Init Flags = CAISPICONFIG SAIPLE THRICE and
Este ejemplo también incluye diodos LED en los terminales del microcontrolador que ~ CANSPI_CONFIG_PHSEG2_PRG_ON and
indican que la red funciona adecuadamente. Cuando el nodo 2 responde a la llamada s COrE1G XTD 1S and
delnodo 1, los LED del PORTB se encenderan. El codigo fuente para los tres nodos de la CHMSPI_CONEIG DEL_BUFFER N and
red se proporciona con este ejemplo. Para poder crear un fichero HEX para cada uno de -
A - L . . - PIL Init
estos nodos, de manera individual, es necesario escribir tan s6lo una directiva DEFINE CAPTLINR(L,,3.5,1.Can._Init. Flags, FORTF, 1, FRTF,
en la cabecera del ejemplo. O el oy TiIalize extemal CAVSPI ol
CANSPI1SetOperationiode(CANSPI_MODE_CONFIG, TRUE)
<" set CONFIGURATION mode
CANSPI1Sethask(CANSPI_MASK B1, -1, CANSPI_CONFIG_XTD NSG
f < set all maskl éits o ones - IS0
— - » CANSPI1Sethask(CANSPI_MASK B2, -1, CANSPI_CONFIG_XTD NSG
| Nl Nl J < set all mask2 éits to ones - 1 XTD_H6E)
1 ‘ t ‘ l' CANSP11SetFi Iter (CANSPI_FILTER B2 F4, Ox12, CANSPI_CONFIG_
- = - NG 15etFi Htor (ANGST FILTER BLFL, (13, CANSPI_COVFIG
= = | = — ilter , 0x13,
@ %J @ - XTD_MSG) “ Nodel accepts messages with ID Ox13 — -
T I I CANSPI1SetOperationiode(CANSPI_MODE_NORVAL , 0XFF)
“ set NORMAL mode

Figura 2. Ejemplo de comunicacion RXT Data[0] = Ox40
“ set initial data to be sent

En resumen, hemos descrito una manera de conectar microcontroladores al bus CAN. Tx_ID = 0x10 )

También hemos descrito como detectar errores por medio de un protocolo de comu- " set transnit 1D for CAN message
nicacion, en el caso en que un nodo remoto no responda como se esperaba, como CANSPILNrTte(T_ID, RXTx Data, 1. gggggggdf'ags)
filtrar mensajes usando los filtros CAN, ademds de cdmo establecer comunicacion, de )

manera general, sobre el bus CAN. whtle (RED, - dltess Toop

Msg Revd = CANSPIIRead(Rx_ID, RxTx Data, Rx Data_Len,
. ) . Can_Rev_Flags)“ attenpt receive message
Editor de librerias mikroBASIC if (Vsg_Revd) then

for dsPIC® con librerias, listas “ if message is received then check id
para ser usadas, como: CAN_SPI, . iF R 1D = 02 then
GLCD, Ethemet ec. Funciones usadas en el programa " dheck 10
PORTB = RXTx_Data[0]
) Libr nager ] - — “ output data at PORTB
7;: MEQE 0 CANSPIGetOperationMode() Modo de operacioén actual e'ggRTD = RxTx_Data[0]
~ CANSPIInitialize()* Inicializa el médulo CANSPI ang g PUE data at FORTD
2 4 i delay ms(50)
#[c stdib CANIRead()* Lee el mensaje ““vait for a while between messages
@ [ c_string CANSE’Ilerte(Tx_ID, RXTx Data, 1, Can Send Flags)
@ e Type CANSPISetBaudRate() Establece la velocidad del CANSPI ; maxsfgg one byte of data

= [¥] cAN_SPI

CANSPlInitialize “ check overflow

CANSPIRead CANSPISetMask()* Configuracion de filtrado avanzada

CANSPISetBaudRate else

CANSPISetFilter CANSPISet OperationMode()*  Modo de operacién actual * an error occured, wait for a while

CANSPISetMask

A q “ switch to next message
CANSPIGetOperationhode CANSPISetFilter()* Configura el filtro de mensajes if TX_ID > Ox11 then ij‘Sg: 0x10 end if

i 5 " . inc(ErrorCount,
g:mz::\?v‘?gpe”“""“""de CANSPIWrite()* Escribe el mensaje ¢ incremen% error indicator
I

] Compact_Flash . . . . Dela)‘/_vnvgﬁogor 10ms
5[] Conversions Funciones de la libreria CANSPI usadas en el if (ErrorCount > 10) then
=[] EEPROM N programa “ timeout expired - process errors
= [] FLASH ErrorCount = 0

D Gled_Fonts ~ “ reset error counter
= Gled Otras funciones mikroBASIC for dsPICs usadas en el programa: inc(Tx_ID)
w0 e “ switch to another message
#1[] Keypadaxs Delay_us() if TX_ID > Ox11 then Tx_ID = 010 end if

g Led_Constants SPI1_init() < check overflow
Led -
D Manchester [V spll—reado mz;#grrllgvev(&%;géem-rx_mm’ b Can_send_Fl&JS)
< ) (B end if

end if
wend

asi como los programas escritos para microcontroladores PIC®, 8051° y AVR® los pueden
encontrar en nuestra pagina web: www.mikroe.com/en/article/.

GO -I-O El cédigo para este ejemplo escrito para microcontroladores dsPIC® en C, Basic y Pascal, end.
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