Magistrala LIN
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Dlaczego LIN?

Magistrala LIN(Local Interconnect Network)
zostala stworzona w celu zastapienia
magistrali CAN w przypadku, gdy nie
jest wymagana duza szybkos¢ transmisji, a
liczy si¢ minimalizacja kosztow.

W pojazdach mamy do czynienia z
konfiguracja instalacji elektrycznej w uktadzie
z ,,wszechobecng masa”’, wobec czego
magistrala LIN daje nam nie tylko
ograniczenie kosztow pojedynczego wezla,
ale rOwniez 2-krotne zmniejszenie kosztow
przewodow.

Magistrala LIN jest magistrala 1-dno przewodowa.
CAN wymaga przewodu ,,twisted-pair”
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Zastosowanie Magistrali LIN
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Zastosowanie Magistrali LIN
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Charakterystyka LIN
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Cechy Magistrali LIN

len we¢zel nadrzedny Master, wiele weztow podrzednych Slave;
alizacja bazujaca na sprzecie wyposazonym w proste interfejsy
cgowe UART/SPI;

to synchronizacja, uktady Slave moga pracowac z
natorami RC;

varantowane opdznienie do prawidtowej transmisji sygnatow;

ski koszt 1$/node, realizacja jednoprzewodowa;

>dkos¢ do 20kbit/s;

ybor dtugosci ramki informacji MESSAGE FRAME 2.4,8
YW,

* Ochrona danych suma kontrolna;

* Detekcja uszkodzonych weztow 1 sieci.
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\¢.// Koncepcja magistrali LIN

| master control unit slave control unit slave control unit
\T/ { master task
slave task slave task slave task
bus i
synch break identifier field
13 bit (min) 1 byte
inter-frame synch field
space/break | byte next synch break
b= i X
Master Task —\ 7'\ -\ -
t
response data fields check field
space 2.4 or 8 bytes | byte

—\[m\Ee I -

Slave Task

Pole 1dentyfikatora, nie zawiera informacji o adresacie
niesione] informacji, lecz opisuje znaczenie dane;.
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Predkosci Transmisji

Maksymalna szybkos¢ transmisji 20kbit/s wynika z
ograniczenie EMI dla magistral jedno przewodowych.

Minimalna szybkos¢ transmisji 1kbit/s wynika z
praktycznej implementacji czasow oczekiwan na dane.

Rekomendowane szybkosci transmisji
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Jeden Master Brak Arbitrazu

Tylko wezel zawierajacy Zadanie Master jest
upowazniony do transmisji nagtowka informacji.

Zadania Slave odpowiadaja na ten naglowek.
Magistrala LIN nie posiada procedury arbitrazu.

W przypadku, gdy odpowie wigcej niz jedno
Zadanie Slave mamy do czynienia z biedem.

Btad musi by¢ obstuzony przez aplikacj¢
uzytkownika.



Xﬂ K Mechanizm detekcji btedow
v | magistrali

W magistrali LIN mamy trzy metody detekcji biedow:

*Monitoring, nadajnik sprawdza co wysylta 1 co jest na
magistrali;

*Negowana suma kontrolna modulo 256 dla p6l danych,
z przeniesieniem z bitu MSB dodanym do LSB;

*Podwojna detekcja parzystosci pola 1dentyfikatora;
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Xﬂg Parametry Magistrali LIN
\4

Maksymalna liczba we¢ztow magistrali jest ograniczona nie tylko przez liczbe
identyfikatorow, ale wynika rowniez z fizycznych wlasnosci magistrali:

Zalecenia:

*Liczba we¢ztow nie powinna przekraczac¢ 16, w innym
przypadku spadek impedancji magistrali moze spowodowac
pogorszenie warunkow komunikacyi;

*Catkowita dlugos¢ magistrali nie powinna przekraczac¢ 40m;

Impedancja Wezta Master 1k€2, Slave 30kQ).
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V2 K .
AU/ Warstwa Fizyczna
\4

Warstwe fizyczng magistrali LIN stanowi1 pojedyncza linia, z
iloczynem ,,na drucie”. Zasilana jest z sieci zasilajacej pojazd
(VBAT). Dioda szeregowo z rezystorem (terminator) zapobiega
przekazywaniu tadunku z batern uktadu do sieci zasilajace;.

Na magistrali mamy do czynienia
z dwoma stanami:

*Dominujacy ,,0” masa;

*Recesywny ,,1”7 poziom napigcia siect
zasilajace;;
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Warstwa Fizyczna
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Warstwa Fizyczna
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A< Ramka Informacji

\§

|= Message Header " Message Response

synch break synch field identifier 1 to 8 data fields
> 13 bit

I 113

I\/lessage

Frame- ~ Descriptor |

‘Synchronization|

Bit-time Message

Synchronization _ Contents
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Przerwa Synchronizacji

yynchronizacji to pierwsze pole ramki informacji.
ysylana przez Zadanie Master. Przygotowuje Zadania
synchronizacji czestotliwosci magistrali.

tada si¢ z dwdch czesci:

ninujacy, minimum 13 czasoéw trwania 1 bitu;
esywny, czas trwania 1 bitu;

| Message Header " Message Response

-\—j...’ ‘U_Ulﬂﬂl -l |l !I ! ;i !I II Il :If.'l l'l_i_____!: | ' lll .:l !llll||| |

BREAK Field
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Pole Synchronizacji

le synchronizacji zawiera informacje dla Zadan Slave
>zestotliwosct magistrali LIN 1 zawiera 5 opadajacych
oczy w odstepie jednego bitu.

-
I-'

Message Header
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Xﬂg Pole Identyfikatora

Pole \{éntyfikatora zawiera informacje o dtugosci pola danych (2,4,8
bajtow), 4-bitowy 1dentyfikator oraz dwa bity kontrolne EVEN 1 ODD;

}‘— Message Header ’Jﬁ Message Response

U O v ™ v 1 T

| IDO | ID1 | ID2 | ID3 | ID4 | IDS| PO | P1

| Startf o [ 1 | 2| 3|4 | 5|6 | 7 |StoP
Bit bit

..................................................

|dentifier Bits Parity Bits

Identyfikatory o tych samych polach ID0-ID3,
ale o roznych dtugosciach ramek danych, sg
2010-04-12 roznymi 1dentyfikatorami




\ﬂg Pole Danych

N Message Header Message Respnnse

| o VA I~ i 5 R

Slave Response

‘ Data Fields
Data Data “es Data Checksum| |nter-
n-Frame - pote 0 Byte 1 Byte n
Response y Frame
Space Space

L
Interbyte Space
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Xﬂg Bajt Pola Danych

v Pole danych zawiera bajty zapisane wedlug
konwencji: Start, LSB-MSB, STOP.

° Message Header o NE— Message Response — ’l
‘\ Tlﬂﬂﬂﬂl .\ \flt'lmli'e” U_ 1 W L AL

- Data Field |

| * Byte Field

Start 0 1 2 3 4 ) 6 7 Stop
Bit LSB MSB Bit

8 Data Bits
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X‘ZK Pole kontrolne

Pole kontrolne zawiera negowana sume¢ kontrolng modulo 256 obliczang dla
wszystkich bajtow danych. Suma ta jest obliczana jako "Dodaj 1 Przeniesienie”,
gdzie bit przeniesienia kazdego dodawania dodawany jest do bitu LSB. Dzig¢ki
temu mamy rowniez zabezpieczenie bitow MSB.

)"7 essage Header =]]“' Message RESEOHSE—'l

L L R IR

Checksum Field

Start 0 1 2 3 4 5 6 7 Stop
Bit LSB MSB Bit

8 Checksum Bits
Suma modulo 256 wszystkich bajtow danych 1 sumy

2010-04-12 | Kontrolnej musi by¢ rowna OxFF.




(Master sends Data to one Slave)

Master Node _ N _
identifier synch field

LIN Master Task [R1t111nn1Vpgunnnnnna¥aa!

Warianty transmisji

sily

Slave Task

synch break f

quartz

(transmitting)

checksum data byte
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as don t care

Ignores data
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Slave Node

ID Recognized 1
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(Sending multicast messages)

Master Node
identifier synch field

A< Warianty transmisji

synch break

LIN Master Task [RiininnniVagunnnnnn¥pe!

Slave Task

(transmitting)

checksum  data byte
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N iEn e

data byte

™

Slave Node

ID Recognized ]

Receives data

Slave Node

1D Recooanized |

Receives data




A< Warianty transmisji

\I/

(Polling SLAVES for data)

Slave Node
Master Node i E :
identifier synch field  synch break « ID Recoonized
BN L aster Tesk [BViinnn Tpginnunuiiin) P | s dotcare
L * No response
N
) Slave Node
-
U -
| * ID Recognized
Slave Task + Slave responds
ozl o O \ [ i
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Warianty transmisji

Master Node

LIN Master Task

Slave Task
Receiving

Slave Task
Transmission
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Slave Node A
Slave Task
[~ Receiving
t— Slave Task

Transmission

Slave Node B

Slave Task
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7/ Warlanty transmisji

\Y/
(Polling SLAVES for data)

Slave Node

Master Node

* ID Recognized

* No Event
—NO response

O+

identifier synch field  synch break Slave Node

LIN Master Task |jununinni¥pguninnnni¥pg! + ID Recognized

N
T
L4%)
-
=)

* No Event
—NO response
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Warianty transmisji

(Polling SLAVES for data)

il

quartz

Master Node ’-'

identifier synch field synch break
Jiinnunn Dagunnennitpat t‘\_.

Slave Node

* ID Recognized
* No Event

—No response

Slave Rask \LLCOOD L\ LLLLLLLL)

(receiving)
data byte data byte checksum
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Slave Node

* ID Recognized
« Event occured

— Response
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Warianty transmisji

(Polling SLAVES for data)

Master Node | identifier synch field synch break

L i Vagunninn by rr
'T_ OO\ \ L)
data byte data hyte checksum

Slave Node

« ID Recognized

* Slave responds

quartz

Slave Task

(receiving)

data byte data byte checksuwﬁ
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Slave Node

* ID Recognized
+ Slave responds




