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Modulo periferico di comunicazione con protocollo CAN; interfaccia per
Abaco® I/O BUS su connettore a scatolino a 26 vie; ingombro di 100x50x20
mm, (110x60x70 mm con contenitore) nel formato serie 4; contenitore per
guide ad Ω tipo DIN 46277-1 e DIN 46277-3; connettore vaschetta D a 9
vie per linea di comunicazione CAN; supporto protocollo CAN 2.0B
gestito dall'UART PHILIPS SJA 1000 a 24 MHz (compatibile con
PHILIPS PCx82C200); driver di linea PHILIPS 82C250 galvanicamente
isolato;  DC/DC converter per optoisolamento della linea di comunicazione
CAN; Baud rate supportati: fino a 400 KBit/sec per linee da centinaia di
metri ed 1 MBit/sec per linee di decine di metri; spazio d'indirizzamento
occupato di soli 2 bytes consecutivi; dip switch per settare il mappagio in
I/O della scheda; generazione di interrupts in corrispondenza di eventi
definibili via software; collegamento interrupt ad /INT o /NMI selezionabile
via hardware; unica tensione di alimentazione: +5 Vdc; 93 mA.



Vincoli sulla documentazione    grifo ®    Tutti i Diritti Riservati

Nessuna parte del presente manuale può essere riprodotta, trasmessa, trascritta, memo-
rizzata in un archivio o tradotta in altre lingue, con qualunque forma o mezzo, sia esso
elettronico, meccanico, magnetico ottico, chimico, manuale, senza il permesso scritto
della grifo ®.

IMPORTANTE

Tutte le informazioni contenute sul presente manuale sono state accuratamente verifi-
cate,  ciononostante grifo ® non si assume nessuna responsabilità per danni, diretti o
indiretti, a cose e/o persone derivanti da errori, omissioni o dall'uso del presente manuale,
del software o dell' hardware ad esso associato.
grifo ® altresi si riserva il diritto di modificare il contenuto e la veste di questo manuale
senza alcun preavviso, con l' intento di offrire un prodotto sempre migliore, senza che
questo rappresenti un obbligo per  grifo ®.
Per le informazioni specifiche dei componenti utilizzati sui nostri prodotti, l'utente deve
fare riferimento agli specifici Data Book delle case costruttrici o delle seconde  sorgenti.

LEGENDA SIMBOLI

Nel presente manuale possono comparire i seguenti simboli:

Attenzione: Pericolo generico

Attenzione: Pericolo di alta tensione

Marchi Registrati

                  , GPC®, grifo ® : sono marchi registrati della grifo ®.
Altre marche o nomi di prodotti sono marchi registrati dei rispettivi proprietari.
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INTRODUZIONEINTRODUZIONE

L’uso di questi dispositivi é rivolto - IN VIA ESCLUSIVA - a personale specializzato.

Scopo di questo manuale é la trasmissione delle informazioni necessarie all’uso competente e sicuro
dei prodotti.   Esse sono il frutto di un’elaborazione continua e sistematica di dati e prove tecniche
registrate e validate dal Costruttore, in attuazione alle procedure interne di sicurezza e qualità
dell'informazione.

I dati di seguito riportati sono destinati - IN VIA ESCLUSIVA - ad un utenza specializzata, in grado
di interagire con i prodotti in condizioni di sicurezza per le persone, per la macchina e per l’ambiente,
interpretando un’elementare diagnostica dei guasti e delle condizioni di funzionamento anomale e
compiendo semplici operazioni di verifica funzionale, nel pieno rispetto delle norme di sicurezza e
salute vigenti.

Le informazioni riguardanti installazione, montaggio, smontaggio, manutenzione, aggiustaggio,
riparazione ed installazione di eventuali accessori, dispositivi ed attrezzature, sono destinate - e
quindi eseguibili - sempre ed in via esclusiva da personale specializzato avvertito ed istruito, o
direttamente dall’ASSISTENZA TECNICA AUTORIZZATA, nel pieno rispetto delle
raccomandazioni trasmesse dal costruttore e delle norme di sicurezza e salute vigenti.

I dispositivi non possono essere utilizzati all'aperto. Si deve sempre provvedere ad inserire i moduli
all'interno di un contenitore a norme di sicurezza che rispetti le vigenti normative. La protezione di
questo contenitore non si deve limitare ai soli agenti atmosferici, bensì anche a quelli meccanici,
elettrici, magnetici, ecc.

Per un corretto rapporto coi prodotti, é necessario garantire leggibilità e conservazione del manuale,
anche per futuri riferimenti. In caso di deterioramento o più semplicemente per ragioni di
approfondimento tecnico ed operativo, consultare direttamente l’Assistenza Tecnica autorizzata.

Al fine di non incontrare problemi nell’uso di tali dispositivi, é conveniente che l’utente - PRIMA
DI COMINCIARE AD OPERARE  - legga con attenzione tutte le informazioni contenute in questo
manuale. In una seconda fase, per  rintracciare più facilmente le informazioni necessarie, si può fare
riferimento all’indice generale e all’indice analitico, posti rispettivamente all’inizio ed alla fine del
manuale.

VERSIONE SCHEDAVERSIONE SCHEDA

Il presente manuale è riferito alla scheda CAN 14 versione 110498 e successive. La validità delle
informazioni riportate è quindi subordinata al numero di versione della scheda in uso e  l’utente deve
quindi sempre verificare la giusta corrispondenza tra le due indicazioni. Sulla scheda il numero di
versione è riportato in più punti sia a livello di serigrafia che di stampato (ad esempio sull'angolo in
alto a sinistra nel lato componenti).
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INFORMAZIONI GENERALIINFORMAZIONI GENERALI

Il modulo CAN 14 é una potente scheda periferica in grado di gestire la comunicazione seriale
secondo lo standard industriale Control Area Network. Quest'ultimo é un protocollo standard di
comunicazione caratterizzato da: alte velocità di trasferimento dati, comunicazione anche su lunghe
distanze, gestione autonoma degli eventuali errori di comunicazione con ritrasmissione automatica;
riconoscimento autonomo degli slave in una rete di più sistemi, collegamenti in modalità multimaster
e multislave, gestione di maschere di ricezione e trasmissione,  disponibilità di una vasta serie di
potenti comandi, ecc. In particolare la CAN 14 supporta completamente gli standard BasicCAN
e/o PeliCAN 2.0B a cui l'utente può fare riferimento per ogni chiarimento necessario.
Il collegamento elettrico del modulo avviene tramite una coppia di comodi connettori di cui uno per
il collegamento alle schede di controllo tramite l'Abaco® I/O BUS e l'altro per il collegamento alla
linea CAN, mentre il montaggio meccanico é facilitato dall'apposito supporto plastico provvisto
degli attacchi per le guide ad Omega tipo DIN 46277-1 e DIN 46277-3. La linea seriale CAN di
bordo é galvanicamente isolata dal resto della scheda, in modo da garantire l'immunità dagli
eventuali disturbi del campo su tutta l'elettronica di controllo.
Le applicazioni tipiche in cui il CAN 14 può essere utilizzato sono tutte quelle in cui si devono
trasferire dati tra due o più sistemi intelligenti senza doversi preoccupare di tutte le condizioni
caratteristiche della comunicazione seriale, oppure per attraversare ambienti rumorosi e/o distanti,
per gestire sistemi multimaster o quando più semplicemente, ci si deve interfacciare ad un altro
sistema che utilizza lo standard CAN.
Una ricca serie di programmi dimostrativi ed esempi di utilizzo, consentono un immediato uso della
scheda. Detti programmi sono disponibili per numerose schede di CPU presenti nel vasto carteggio
Abaco®. Gli esempi sono ampiamente commentati e sono forniti sotto forma di sorgenti nei vari
linguaggi in cui é possibile programmare le schede del carteggio Abaco®.

- Interfaccia per Abaco® I/O BUS su connettore a scatolino a 26 vie.
- Ingombro di 100x50x20 mm, (110x60x70 mm con contenitore) nel formato serie 4.
- Contenitore per guide ad Ω tipo DIN 46277-1 e DIN 46277-3.
- Connettore vaschetta D a 9 vie per linea di comunicazione CAN.
- Supporto  protocolloBasicCAN gestito dal PHILIPS PCx82C200 a 16M Hz,

oppure protocollo PeliCAN 2.0B gestito solo dal PHILIPS SJA 1000 a 24M Hz.
- Driver di linea PHILIPS 82C250 galvanicamente isolato.
- DC/DC converter per optoisolamento della linea di comunicazione CAN.
- Baud rate supportati: fino a 400 KBit/sec per linee da centinaia di metri,

   1 MBit/sec per linee di decine di metri.
- Spazio d'indirizzamento occupato di soli 2 bytes consecutivi.
- Dip switch per settare il mappagio in I/O della scheda.
- Generazione di interrupts  in corrispondenza di eventi definibili via software.
- Collegamento interrupt ad /INT  o /NMI  selezionabile via hardware.
- Unica tensione di alimentazione: +5 Vdc; 93 mA.

Viene di seguito riportata una descrizione dei blocchi funzionali della scheda, con indicate le
operazioni effettuate da ciascuno di essi. Per una più facile individuazione di tali blocchi e per una
verifica delle loro connessioni, fare riferimento alla figura 1.



ITALIAN TECHNOLOGY                                              grifo ®

Pagina 3  CAN 14              Rel. 3.00

FIGURA 1: SCHEMA  A BLOCCHI
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SEZIONE DI INTERFACCIA ED INDIRIZZAMENTO

Questa sezione gestisce il colloquio tra il controllore CAN e la scheda di comando di tipo GPC®; in
particolare tutti i dati di programmazione, gestione e comunicazione passano attraverso questa
sezione che inoltre provvede a gestire il mappaggio della scheda in I/O, tramite un comodo dip
switch, ed a configurare l'eventuale gestione di interrupt. Il collegamento fisico con le schede di
comando é effettuato tramite il comodo ABACO® I/O BUS ad 8 bit, ma può essere esteso anche al
BUS industriale ABACO ® sfruttando appositi moduli di conversioni come l'ABB 05 o l'ABB 03.
La sezione di interfaccia ed indirizzamento é basata su una logica programmabile ed alcuni
componenti di contorno, che garantiscono il funzionamento in ogni condizione operativa ed allo
stesso tempo riducono al minimo l'ingombro.

CONTROLLORE CAN

Questa sezione é basata su uno dei controllori PCx82C200 o  SJA 1000 della PHILIPS e si preoccupa
della gestione software del protocollo CAN in tutte le sue modalità ed aspetti. Le caratteristiche
fondamentali di questa sezione sono: PCx82C200    SJA 1000
- supporto protocollo BasicCAN: SI SI
- supporto del protocollo PeliCAN 2.0B: NO SI
- gestione identificatori da:       11 bits  11 e 29 bits
- buffer di trasmissione da:      10 bytes      13 bytes
- buffer di ricezione da:      10 bytes      64 bytes
- baud rate programmabile fino a:    1M Bit/sec    1M Bit/sec
- eliminazione del comparatore di ricezione: NO SI
- filtri di accettazione messaggi configurabili: SI SI
- driver di uscita programmabile: SI SI
- frequenza massima di lavoro:     16M Hz      24M Hz
Il controllore SJA1000 é completamente compatibile con il PCx82C200, di cui costituisce un
aggiornamento. L'utente può quindi passare a questo nuovo controllore salvaguardando il firmware
od il software già sviluppato.
Per ogni chiarimento necessario l'utente può fare riferimento all'apposita documentazione della casa
costruttrice, oppure all'appendice A di questo manuale.

INTERFACCIA DI LINEA CAN

Dal punto di vista elettrico la scheda CAN 14 é dotata dell'apposito  driver di linea 82C250 della
PHILIPS, galvanicamente isolato. Questo componente si preoccupa di soddisfare tutte le specifiche
di collegamento con il campo, definite nel protocollo CAN senza richiedere alcun intervento
software. Inoltre la linea seriale CAN di bordo é galvanicamente isolata dal resto della scheda, in
modo da garantire l'immunità agli eventuali disturbi del campo; questa caratteristica é di fondamentale
importanza soprattutto nel caso di collegamento con sistemi remoti a diversi potenziali oppure di
collegamenti con cavi che attraversano ambienti elettricamente rumorosi.
Un apposito DC/DC converter si preoccupa di generare le tensioni galvanicamente isolate richieste
dal driver di linea, mentre l'interfacciamento con le linee di comunicazionedel controllore CAN sono
effettuati tramite appositi optoisolatori per alte frequenze.
Il collegamento con il campo della linea CAN é effettuato tramite un connettore a vaschetta D a 9
vie che facilita il cablaggio e garantisce una buona trasmissione del segnale.
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SPECIFICHE TECNICHESPECIFICHE TECNICHE

CARATTERISTICHE GENERALI

Tipo di BUS: ABACO® I/O BUS
Numero linee di I/O: 1 linea seriale CAN
Numero byte di indirizzamento: 256
Numero byte occupati: 2
Periferiche di bordo: CAN controller PCx82C200

CAN controller SJA1000
Quarzo: 16M Hz (PCx82C200)

24M Hz (SJA1000)
Baud Rate massimo: 1M Bit/sec
Protocolli gestiti: BasicCAN (PCx82C200 e SJA1000)

PeliCAN 2.0B (solo SJA1000)
Gestione interrupt: Selezionabile tra /INT e /NMI

CARATTERISTICHE FISICHE

Dimensioni (L x A x P): 100 x 50 x 20 mm (senza contenitore)
110 x 60 x 70 mm (con contenitore per guide DIN)

Peso: 50 g (senza contenitore)
110 g (con contenitore per guide DIN)

Connettori: CN1: 26 vie scatolino verticale M
CN2: 9 vie vaschetta D femmina

Range di temperatura: da 0 a 50 gradi Centigradi
Umidità relativa: 20% fino a 90% (senza condensa)

CARATTERISTICHE ELETTRICHE

Tensione di alimentazione: 5 Vdc
Corrente assorbita: 93 mA
Impedenza di linea CAN: 60 Ω
Rete terminazione CAN: Resistenza da 120 Ω, disinseribile
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INSTALLAZIONEINSTALLAZIONE

In questo capitolo saranno illustrate tutte le operazioni da effettuare per il corretto utilizzo della
scheda. A questo scopo viene riportata l’ubicazione e la funzione dei jumpers, dei connettori, dei dip
switch, ecc. presenti sulla CAN 14.

CONNESSIONI CON IL MONDO ESTERNO

Il modulo CAN 14 è provvisto di 2 connettori con cui vengono effettuati tutti i collegamenti con il
campo e con le altre schede del sistema di controllo da realizzare. Di seguito viene riportato il loro
pin out ed il significato dei segnali collegati; per una facile individuazione di tali connettori, si faccia
riferimento alla figura 5.

CN2 - CONNETTORE PER LINEA CAN

CN2 é un connettore a  vaschetta D a 9 vie femmina a 90°. Tramite CN2 deve essere collegata la linea
di comunicazione seriale CAN secondo gli standard definiti dallo stesso protocollo; la disposizione
dei segnali é stata studiata in modo da ridurre al minimo le interferenze ed in modo da facilitarela
connessione con il campo.

FIGURA 2: CN2 - CONNETTORE PER LINEA  CAN

Legenda:

CANH = I/O - Linea differenziale high per CAN BUS.
CANL = I/O - Linea differenziale low per CAN BUS.
N.C. = - Non connesso.
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FIGURA 3: ESEMPIO COLLEGAMENTO  IN RETE CON BUS CAN
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CN1 - CONNETTORE PER ABACO® I/O BUS

CN1 è un connettore a scatolino verticale con passo 2.54 mm a 26 piedini. Tramite CN1 si effettua
la connessione tra la scheda  e la serie di moduli di controllo della serie GPC®. Tale collegamento
è effettuato tramite l’ABACO® I/O BUS di cui questo connettore riporta tutti i segnali a livello TTL.

FIGURA 4: CN1 - CONNETTORE PER ABACO® I/O BUS

Legenda:

A0-A7 =  I - Address BUS: BUS degli indirizzi.
D0-D7 = I/O - Data BUS: BUS dei dati.
/INT BUS =  O - Interrupt request: richiesta d’interrupt.
/NMI BUS =  O - Non Mascable Interrupt: richiesta d’interrupt non mascherabile.
/IORQ =   I - Input Output Request: richiesta operazione Input Output su I/O BUS.
/RD =   I - Read cycle status: richiesta di lettura.
/WR =   I - Write cycle status: richiesta di scrittura.
/RESET =   I - Reset: azzeramento.
+5 Vdc =   I - Linea di alimentazione a +5 Vcc.
GND = - Linea di massa.
N.C. = - Non collegato.
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FIGURA 5: DISPOSIZIONE CONNETTORI , JUMPER, DIP SWITCH, ECC.
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INTERFACCIAMENTO DELLA SCHEDA

Al fine di evitare eventuali problemi di collegamento della scheda con tutta l’elettronica del campo
e di controllo a cui la CAN 14 si deve interfacciare, si devono seguire le informazioni riportate nei
precedenti paragrafi e le relative figure che illustrano le modalità interne di connessione.
- Per i segnali che riguardano la comunicazione seriale con il protocollo CAN BUS , fare riferimento

alle specifiche standard di questo protocollo. Al fine di mantenere l'isolamento galvanico tra la
linea di comunicazione CAN e l'elettronica di controllo é conveniente che la massa di alimentazione
della CAN 14 (pin 25 di CN1) non sia direttamente o indirettamente collegata ad altri sistemi
presenti sul BUS CAN.

- Tutti i segnali a livello TTL possono essere collegati a linee dello stesso tipo riferite alla massa
digitale della scheda. Il livello 0V corrisponde allo stato logico 0, mentre il livello 5V corrisponde
allo stato logico 1. Nel caso di segnali ad alta frequenza come quelli dell'ABACO® I/O BUS é
consigliabile non superare la lunghezza di una decina di centimetri.

MONTAGGIO MECCANICO

La scheda CAN 14 normalmente é fornita senza alcun contenitore, ma a livello di opzioni esistono
alcuni articoli che facilitano notevolmente il suo montaggio meccanico. Queste soluzioni coincidono
con dei contenitori plastici predisposti per il montaggio su guide ad Ω tipo DIN 46277-1 e DIN
46277-3. In caso di accoppiamento della CAN 14 ad altre schede con ABACO ® I/O BUS é possibile
ordinare un unico contenitore che contenga tutte le schede in modo da semplificare il montaggio e
da ridurre i costi.  Per maggiori informazioni o per sigle dei contenitori da ordinare, rivolgersi
direttamente alla grifo ®.

JUMPERS

Esistono a bordo della CAN 14 3 jumpers a cavalliere, con cui é possibile effettuare alcune selezioni
che riguardano il modo di funzionamento della stessa. Di seguito ne é riportato l'elenco, l'ubicazione
e la loro funzione nelle varie modalità di connessione.

FIGURA 6: TABELLA  RIASSUNTIVA  JUMPERS

Nelle sucessive tabelle é riportata una descrizione dettagliata delle possibili connessioni dei 2
jumpers con la loro relativa funzione. Per riconoscere tali connessioni sulla scheda si faccia
riferimento alla serigrafia della stessa o alla figura 10 di questo manuale, dove viene riportata la
numerazione dei pin dei jumpers, che coincide con quella utilizzata nella seguente descrizione. Per
l’individuazione dei jumpers a bordo della scheda, si utilizzi invece la figura 5. In tutte le seguenti
tabelle l'*  indica la connessione di default, ovvero quella impostata in fase di collaudo, con cui la
scheda viene fornita.

NOME N. VIE UTILIZZO

J1 3 Seleziona collegamento segnale d'interrupt.

J2 2 Seleziona collegamento della resistenza di terminazione.

J3 2 Seleziona collegamento della corazza del connettore CN2.
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JUMPERS A 2 VIE

FIGURA 7: TABELLA  JUMPERS A 2 VIE

JUMPERS A 3 VIE

FIGURA 8: TABELLA  JUMPERS A 3 VIE

TERMINAZIONE LINEA CAN

Il jumper J2 ha il compito di collegare o meno l'apposita resistenza di terminazione della linea CAN
come descritto nella tabella di figura 7. Il CAN BUS deve fisicamente coincidere con una linea
differenziale con impedenza di 60 Ω e per questo le resistenze di terminazione devono essere
collegate in modo da ricreare questa impedenza. In particolare tale collegamento deve essere sempre
effettuato in caso di sistemi punto punto, mentre nel caso di sistemi multipunto, deve essere collegata
solo sulle schede che risultano essere alla maggior distanza, ovvero ai capi della linea di comunicazione
CAN (vedere esempio di figura3).
La corretta terminazione della linea CAN contribuisce notevolmente al funzionamento della
comunicazione, infatti l'interfaccia di linea della CAN 14 é in grado di sopprimere i transienti e di
essere immune ai disturbi di radio frequenza ed elettromagnetici, solo se il collegamento con il campo
é effettuato correttamente.

JUMPERS CONNESSIONE UTILIZZO DEF.

J1 posizione 1-2 Collega interrupt del controllore CAN al
segnale /INT BUS dell'ABACO ®  I/O BUS.

posizione 2-3 Collega interrupt del controllore CAN al
segnale /NMI BUS dell'ABACO®  I/O BUS.

non connesso Interrupt del controllore CAN non collegato. *

JUMPERS CONNESSIONE UTILIZZO DEF.

J2 non connesso Non collega la resistenza di terminazione da
120 Ω alla linea CAN.

*

connesso Collega la resistenza di terminazione da 120 Ω
alla linea CAN.

J3 non connesso Non collega la carcassa del connettore CN2
alla massa galvanicamente isolata
dell'interfaccia di linea.

*

connesso Collega la carcassa del connettore CN2 alla
massa galvanicamente isolata dell'interfaccia
di linea.
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INTERRUPT

Il modulo CAN 14 é provvisto di una comoda ed efficace circuiteria di generazione interrupt, che
provvede se collegata, a richiedere l'attenzione della scheda di controllo GPC® in corrispondenza di
stati predeterminati. Tale circuiteria tende ad ottimizzare i tempi di gestione della scheda, infatti
tramite la generazione d'interrupt, la scheda di controllo é liberata dal compito di testare continuamente
lo stato della CAN 14; in questo modo é la stessa scheda che, quando pronta, lo segnala alla scheda
di controllo che provvederà quindi all'interscambio di nuovi dati.
Il segnale d'interrupt della scheda può essere collegato in tre diverse modalità tramite il jumper J1,
come descritto nella tabella di figura 8; il segnale é in open collector e può essere quindi collegato
ad uno dei due segnali d'interrupt dell'ABACO® I/O BUS, anche se questi sono già utilizzati da altre
periferiche.
Per ulteriori informazioni sulle modalità di gestione interrupt, si faccia riferimento all'appendice A.

FIGURA 9: FOTO DELLA  SCHEDA
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MAPPAGGI ED INDIRIZZAMENTIMAPPAGGI ED INDIRIZZAMENTI

In questo capitolo ci occuperemo di fornire tutte le informazioni relative all'utilizzo della scheda, dal
punto di vista della programmazione via software. Tra queste si trovano le informazioni riguardanti
il mappaggio della scheda e l'indirizzamento delle sezioni componenti.

MAPPAGGIO DELLA SCHEDA

La CAN 14 occupa un'indirizzamento di soli 2 bytes consecutivi che possono essere allocati a partire
da un indirizzo di base diverso a seconda di come viene mappata la scheda. Questa prerogativa
consente di poter utilizzare più CAN 14 sullo stesso ABACO® I/O BUS o BUS ABACO®, oppure
di montare la scheda su di un BUS su cui sono già presenti altre schede periferiche, ottenendo così
una struttura espandibile senza difficoltà e senza alcuna modifica del software già realizzato.
I 2 bytes occupati sono utilizzati sia in fase di Output che di Input, quindi permettono sia la
programmazione della scheda che la lettura del suo stato oltre alle normali operazioni di ricezione
e trasmissione.
L'indirizzo di mappaggio della CAN 14 é definibile tramite l'apposita circuiteria d'indirizzamento
ed interfaccia al BUS, presente sulla scheda; questa circuiteria utilizza il dip switch ad 8 vie DSW1,
da cui preleva lo  stesso indirizzo di mappaggio impostato dall'utente. Di seguito viene riportata la
corrispondenza del dip switch con le linee d'indirizzamento dell'ABACO® I/O BUS, mentre per una
più facile individuazione di tale componente si faccia riferimento alla figura 5.

DSW1.1 -> Non usato
DSW1.2 -> Bit A1
DSW1.3 -> Bit A2
DSW1.4 -> Bit A3
DSW1.5 -> Bit A4
DSW1.6 -> Bit A5
DSW1.7 -> Bit A6
DSW1.8 -> Bit A7

Tali dip switch sono collegati con logica negata, quindi se posti in ON generano uno zero logico,
mentre se posti in OFF generano un uno logico.
A titolo di esempio, viene riportata di seguito la configurazione del DSW1, necessaria per mappare
la scheda all'indirizzo 48H:

DSW1.1 -> Indifferente
DSW1.2 -> ON
DSW1.3 -> ON
DSW1.4 -> OFF
DSW1.5 -> ON
DSW1.6 -> ON
DSW1.7 -> OFF
DSW1.8 -> ON
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INDIRIZZAMENTO REGISTRI INTERNI

Indicando con <indbase> l’indirizzo di mappaggio della scheda, ovvero l’indirizzo impostato
tramite il DSW1 come descritto nel paragrafo precedente, i registri interni della CAN 14 sono visti
agli indirizzi riportati nella seguente tabella.

FIGURA 10: TABELLA  INDIRIZZI  DEI REGISTRI  INTERNI

Se si utilizzano più schede sull'ABACO® I/O BUS o BUS ABACO®, in fase di impostazione
dell'indirizzo di mappaggio delle schede, si deve fare attenzione a non allocare più schede agli stessi
indirizzi (considerare per questo indirizzo di mappaggio e numero di byte occupati). Nel caso questa
condizione non venga rispettata, si viene a creare una conflittualità sul BUS che pregiudica il
funzionamento di tutto il sistema e delle stesse schede.
Si ricorda che la precedente tabella riporta la descrizione dei soli registri disponibili a livello della
scheda CAN 14 e che per una descrizione dettagliata di tutti i registri interni dei controllori CAN e
delle relative modalità d'accesso si può fare riferimento al capitolo sucessivo ed all'appendice A.

FIGURA 11: PIANTA  COMPONENTI

DISP. REG. IND. R/W SIGNIFICATO

PCx82C200 ADDR <indbase>+00H W Registro di settaggio indirizzo registro

SJA1000 DATA <indbase>+01H R/W Registro di interscambio dati
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DESCRIZIONE SOFTWAREDESCRIZIONE SOFTWARE

Nel paragrafo precedente sono stati riportati gli indirizzi di allocazione di tutte le periferiche e di
seguito viene riportata una descrizione dettagliata della funzione e del significato dei relativi registri
(al fine di comprendere le successive informazioni, fare sempre riferimento alla tabella indirizzi dei
registri interni). Qualora la documentazione riportata fosse insufficiente fare riferimento direttamente
alla documentazione tecnica della casa costruttrice del componente o all’appendice A di questo
manuale.

CONTROLLORE CAN

Per accedere ai vari registri del controlllore CAN, PCx82C200 o SJA1000, é necessario effettuare
le seguneti operazioni:

1) Scrivere all’indirizzo ADDR in numero del registro che si desidera gestire.
2) Leggere o scrivere all’indirizzo DATA per acquisire o settare il registro selezionato con la

precedente operazione.

Nell’appendice A é riportato l’elenco completo dei registri del controllore CAN e la descrizione di
tutti i bit che li compongono.

Esempio:
Facendi riferimento all’appendice A, se si deve scrivere il dato 170 nell’Acceptance code register
(registro n. 4), sarà necessario effettuare le seguenti operazioni:

1) Scrivere all’indirizzo ADDR il dato 4.
2) Scrivere all’indirizzo DATA il dato 170.

Note:
1) Il Baud Rate di comunicazione, ricavabile dalle informazioni dell’appendice A, é ottenibile dalla

seguente formula:

BAUD RATE = Freq / 2 * (BRP + 1) * (3 + TSEG1 + TSEG2)

dove:
Freq = Frequenza del quarzo della scheda CAN 14 in Hz.
BRP = Valore espresso dai bit BRP.x del Bus Timing Register 0 (BTR0, indirizzo 6).
TSEG1 = Valore espresso dai bit TSEG1.x del Bus Timing Register 1 (BTR1, indirizzo 7).
TSEG2 = Valore espresso dai bit TSEG2.x del Bus Timing Register 1 (BTR1, indirizzo 7).

2) Per un corretto interfacciamento fra il controllore CAN, PCx82C200 o SJA1000,  ed il driver
82C250, é necessario programmare l’Output control register (OCR, indirizzo 8), con  il  dato
FA Hex; in questo modo si configura  il dispositivo in "Normal output mode", con le uscite TX0
e TX1 in "Push-Pull".

Nelle pagina seguente viene riportata la flow chart relativa all’inizializzazione del controllore CAN,
PCx82C200 o SJA1000.
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FIGURA 12: FLOW  CHART DI INIZIALIZZAZIONE

Come si può notare, questa inizializzazione non prevede l’utilizzo di Interrupt; per una loro eventuale
gestione, é necessario settare opportunamente i bit del Control Register (CR, indirizzo 0).
A questo proposito si faccia rifermento all’appendice A ed ai programmi di esempio forniti insieme
alla scheda CAN 14.

Scrittura del dato 1 nel Control register (CR, indirizzo 0): 
attiva Reset request

Lettura del Control register (CR, indirizzo 0)

RM (Reset mode, bit 0) del registro CR = 1
NO

Settaggio del Acceptance code register (ACR, indirizzo 4)

SI

Settaggio del Acceptance mask register (AMR, indirizzo 5)

Settaggio del Bus Timing register 0 (BTR0, indirizzo 6)

Settaggio del Bus Timing register 1 (BTR1, indirizzo 7)

Scrittura del dato FA Hex nel l’Output control register 
(OCR, indirizzo 8): Normal output mode e Push-Pull.

Scrittura del dato 0 nel Control register (CR, indirizzo 0): 
disattiva Reset mode, Normal operation e nessun Interrupt.

Lettura del Control register (CR, indirizzo 0)

RR (Reset request, bit 0) del registro CR = 0
NO

SI

FINE Inizializzazione

Inizializzazione PCx82C200 o SJA1000
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SCHEDE ESTERNESCHEDE ESTERNE

Le applicazioni caratteristiche della CAN 14 sono il trasferimento dati ad alta velocità tra sistemi
remotati usati nel settore automobilistico e del controllo di processo, l'attraversamento di ambienti
rumorosi e/o distanti, la gestione di sistemi multimaster o quando più semplicemente, ci si deve
interfacciare ad un altro sistema che utilizza lo standard CAN.
La scheda CAN 14 si interfaccia a buona parte dei moduli della serie BLOCK e di interfaccia utente.
Le risorse di bordo possono essere facilmente aumentate collegando la CAN 14 alle numerose schede
periferiche del carteggio grifo ®  tramite l’ABACO® I/O BUS. Anche schede in formato Europa con
BUS ABACO® possono essere collegate, sfruttando gli appositi mother boards. A titolo di esempio
ne riportiamo un elenco con una breve descrizione delle carratteristiche di massima; per maggiori
informazioni richiedere la documentazione specifica:

QTP G26
Quick Terminal Panel 26 tasti con LCD grafico

Interfaccia operatore provvista di display grafico  da 240x128 pixel retroilluminato a catodo freddo;
tastiera a membrana da 26 tasti di cui 6 configurabili dall’utente; 16 LEDs di stato; alimentatore a
bordo scheda; interdaccia seriale in RS 232, RS 422-485, current loop o CAN; linea seriale ausiliaria
in RS 232 Tasti ed etichette personalizzabili dall’utente tramite serigrafie da inserire in apposite
tasche; contenitore metallico e plastico; EEPROM di set up; 256K EPROM o FLASH; Real Time
Clock; 128K RAM; buzzer. Firmware di gestione che svolge funzione di terminale con primitive
grafiche.

FBC D9 M/F
Flat Block Contact vaschetta D 9 vie Maschio/Femmina

Interfaccia tra 1 connettore a vaschetta D a 9 vie (mascio o femmina) e la filatura da campo
(morsettiere a rapida estrazione). Attacco  rapido per guide tipo DIN 46277-1 e 3.

ABB 05
Abaco® Block BUS 5 slots

Mother board ABACO® da 5 slots; passo 4 TE; guidaschede; connettori normalizzati di alimentazione;
tasto di reset; LEDs per alimentazioni; interfaccia ABACO® I/O BUS; sezione alimentatrice per +5
Vdc; sezione alimentatrice per +V Opto; sezioni alimentatrici galvanicamente isolate; tre tipi di
alimentazione: da rete, bassa tensione o stabilizzata. Attacco rapido per guide Ω.

ABB 03
Abaco® Block BUS 3 slots

Mother board ABACO® da 3 slots; passo 4 TE; guidaschede; connettori normalizzati di alimentazione;
tasto di reset; LEDs per alimentazioni; interfaccia ABACO ® I/O BUS. Attacco rapido per guide Ω.

GPC® 51
General Purpose Controller fam. 51

Microprocessore famiglia 51 INTEL compreso il tipo mascherato BASIC; comprende: 16 linee di
I/O TTL; dip switch; 3 Timer Counter; linea RS 232; 4 linee di A/D da 11 bit; buzzer; EPROM
programmer a bordo; RTC e 32K RAM con back up al litio; controllore display e tastiera.
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GPC®  553
General Purpose Controller 80C552

Microprocessore 80C552 a 22 o 30 MHz. Completa implementazione CMOS; 32K EPROM; 32 K
RAM; 32 K EEPROM o RAM; RTC; EEPROM; 1 linea RS 232 + 1 RS 232 o RS 422-485 o current
loop; 16 I/O TTL; 2 linee di PWM; timer/counter da 16 bits; watch dog;  dip switch; 8 linee di
A/D da 12 bit; alimentazione in DC o AC; attacco rapido per guide DIN 46277-1 e 3.

GPC®  188F
General Purpose Controller 80C188

Microprocessore 80C188 INTEL. 1 linea RS 232 ed 1 RS 232, 422-485 o current loop; 24 linee di
I/O TTL; 256K EPROM e 256K RAM tamponate con batteria al litio; RTC; 3 timer counter;  8 linee
di A/D da 12 bit; watch dog; write protect; EEPROM; 2 LEDs di attività; dip switch.

GPC®  15A
General Purpose Controller 84C15

Microprocessore Z80 a 10 MHz. Completa implementazione CMOS; 512K EPROM o 256K
FLASH; RAM tamponata+RTC da 2K o 8KRTC ; 128K RAM; 1 linea RS 232 + 1 RS 232 o RS 422-
485 o current loop; 32 I/O TTL; 4 counter; 2 watch dog; dip switch; buzzer; EEPROM.

GPC®  15R
General Purpose Controller 84C15

Microprocessore Z80 a 10 MHz. Completa CMOS. 512K EPROM o FLASH; RAM tamponata+RTC
da 2K o 8KRTC ; 512K RAM tamponata da batteria esterna; EEPROM; 1 linea RS 232 + 1 RS 232
o RS 422-485 o current loop; 24 I/O TTL; 4 counter; 2 watch dog; dip switch; buzzer; 8 output a relé
3A; 16 input optoisolati NPN; alimentatore di bordo anche per I/O, galvanicamente isolato; power
failure; alimentazione da rete 220 Vac; attacco rapido per guide DIN 46277-1 e 3.

GPC®  153
General Purpose Controller 84C15

Microprocessore Z80 a 10 MHz. Completa implementazione CMOS. 512K EPROM o 256K
FLASH; RAM tamponata+RTC da 2K o 8KRTC ; 128K RAM; Back-Up con batteria al litio esterna;
1 linea RS 232 + 1 RS 232 o RS 422-485 o current loop; 16 I/O TTL; 4 counter; 2 watch dog; dip
switch; buzzer; EEPROM; 8 linee di A/D  da 12 bit; alimentazione in DC o AC; attacco rapido per
guide DIN 46277-1 e 3.

GPC®  884
General Purpose Controller 80C188ES

Microprocessore AMD 80C188ES fino a 40M Hz. Completa implementazione CMOS; formato
serie 4; 512K EPROM o FLASH; 512K RAM tamponata con batteria al litio; RTC; 1 linea RS 232
+ 1 RS 232 o RS 422-485 o current loop; 16 I/O TTL; 3 timer counter; watch dog; EEPROM; 11 linee
di A/D  da 12 bit; attacco rapido per guide DIN 46277-1 e 3.

GPC®  114
General Purpose Controller 68HC11

Microprocessore 68HC11A1 a 8M Hz. Completa implementazione CMOS; formato serie 4; 32K
EPROM; 32K RAM tamponata con batteria al litio; 32K EPROM, RAM, EEPROM; RTC; 1 linea
RS 232 o RS 422-485; 10 I/O TTL; 3 timer counter; watch dog; 8 linee di A/D  da 8 bit; 1 linea seriale
sincrona; bassissimo assorbimento; attacco rapido per guide DIN 46277-1 e 3.
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FIGURA 13: SCHEMA  DELLE  POSSIBILI  CONNESSIONI
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E’ riportato di seguito, un elenco di manuali e note tecniche, a cui l’utente può fare riferimento per
avere maggiori chiarimenti, sui vari componenti montati a bordo della scheda CAN 14.

Manuale PHILIPS: Application notes and development tools for 80C51 microcontrollers

Manuale SGS-THOMSON:Programmable logic manual - GAL products

Manuale TOSHIBA: Photo couplers Data Book

Manuale NEWPORT: DC-DC Converters

Per reperire questi manuali fare riferimento alle case produttrici ed ai relativi distributori locali. In
alternativa si possono ricercare le medesime informazioni o gli eventuali aggiornamenti ai siti
internet delle case elencate.
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APPENDICE A: DESCRIZIONE COMPONENTI DI BORDOAPPENDICE A: DESCRIZIONE COMPONENTI DI BORDO
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APPENDICE B: INDICE ANALITICOAPPENDICE B: INDICE ANALITICO

Simboli

82C250 4

A

ABACO ® I/O BUS 4,  8,  13

B

BIBLIOGRAFIA 20

C

CARATTERISTICHE
ELETTRICHE 5
FISICHE 5
GENERALI 5

COLLEGAMENTO IN RETE CON BUS CAN 7
CONNETTORI 6

CN1 8
CN2 6

CONSUMO 5
CONTROLLORE CAN 4, 15,  A-1

D

DESCRIZIONE SOFTWARE 15
DIMENSIONI 5
DISPOSIZIONE CONNETTORI, JUMPER, DIP SWITCH9

F

FLOW CHART DI INIZIALIZZAZIONE 16
FOTO 12

I

INFORMAZIONI GENERALI 2
INSTALLAZIONE 6
INTERFACCIA DI LINEA CAN 4
INTERFACCIA ED INDIRIZZAMENTO 4, 13
INTERFACCIAMENTO DELLA SCHEDA 10
INTERRUPT 12
INTRODUZIONE 1

J

JUMPERS 10
2 VIE 11
3 VIE 11
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M

MAPPAGGIO DELLA SCHEDA 13
MONTAGGIO MECCANICO 10

P

PCx82C200 4, 15,  A-1
PIANTA COMPONENTI 14

R

REGISTRI INTERNI 14
RETE BUS CAN 11
RETE CON BUS CAN 7

S

SCHEDE ESTERNE 17
SCHEMA A BLOCCHI 3
SCHEMA DELLE POSSIBILI CONNESSIONI 19
SJA1000 4, 15,  A-1
SPECIFICHE TECNICHE 5

T

TERMINAZIONE LINEA CAN 11

V

VERSIONE SCHEDA 1


