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Magistrala LIN
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Protokoły sieciowe stosowane 
w pojazdach
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Dlaczego LIN?
Magistrala LIN(Local Interconnect Network) 
została stworzona w celu zastąpienia 
magistrali CAN            w przypadku, gdy nie 
jest wymagana duża szybkość transmisji, a 
liczy się minimalizacja kosztów. 

W pojazdach mamy do czynienia z 
konfiguracją instalacji elektrycznej w układzie 
z „wszechobecną masą”, wobec czego 
magistrala LIN daje nam nie tylko 
ograniczenie kosztów pojedynczego węzła, 
ale również 2-krotne zmniejszenie kosztów 
przewodów. 

Magistrala LIN jest magistralą 1-dno przewodową. 
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
• Jeden węzeł nadrzędny Master, wiele węzłów podrzędnych Slave;

• Realizacja bazująca na sprzęcie wyposażonym w proste interfejsy
szeregowe UART/SPI;
• Auto synchronizacja, układy Slave mogą pracować z 
rezonatorami RC;
• Gwarantowane opóźnienie do prawidłowej transmisji sygnałów;

• Niski koszt 1$/node, realizacja jednoprzewodowa; 

• Prędkość do 20kbit/s;
• Wybór długości ramki informacji MESSAGE FRAME 2,4,8 
bajtów;
• Ochrona danych sumą kontrolną;

• Detekcja uszkodzonych węzłów i sieci.
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Koncepcja magistrali LIN

Pole identyfikatora, nie zawiera informacji o adresacie 
niesionej informacji, lecz opisuje znaczenie danej.
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Prędkości Transmisji

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

Minimalna szybkość transmisji 1kbit/s wynika z 
praktycznej implementacji czasów oczekiwań na dane.

Wolna Średnia Szybka

2400 bit/s 9600 bit/s 19200 bit/s

Rekomendowane szybkości transmisji
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Jeden Master  Brak Arbitrażu
Tylko węzeł zawierający Zadanie Master jest 
upoważniony do transmisji nagłówka informacji. 

Zadania Slave odpowiadają na ten nagłówek. 
Magistrala LIN nie posiada procedury arbitrażu. 

W przypadku, gdy  odpowie więcej niż jedno 
Zadanie Slave mamy do czynienia z błędem. 

Błąd musi być obsłużony przez aplikację 
użytkownika.
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Mechanizm detekcji błędów 
magistrali

W magistrali LIN mamy trzy metody detekcji błędów:

•Monitoring, nadajnik sprawdza co wysyła i co jest na 
magistrali;
•Negowana suma kontrolna modulo 256 dla pól danych, 
z przeniesieniem z bitu MSB dodanym do LSB; 

•Podwójna detekcja parzystości pola identyfikatora;
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Parametry Magistrali LIN

Zalecenia:

Maksymalna liczba węzłów magistrali jest ograniczona nie tylko przez liczbę 
identyfikatorów, ale wynika również z fizycznych własności magistrali:

•Liczba węzłów nie powinna przekraczać 16, w innym 
przypadku spadek impedancji magistrali może spowodować 
pogorszenie warunków komunikacji;

•Impedancja Węzła Master 1kΩ, Slave 30kΩ.

•Całkowita długość magistrali nie powinna przekraczać 40m;
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Warstwa Fizyczna
Warstwę fizyczną magistrali LIN stanowi pojedyncza linia, z 
iloczynem „na drucie”. Zasilana jest z sieci zasilającej pojazd 
(VBAT). Dioda szeregowo z rezystorem (terminator) zapobiega 
przekazywaniu ładunku z baterii układu do sieci zasilającej.

ECU

GND

LIN BUS

VBAT
Na magistrali mamy do czynienia 
z dwoma stanami:

•Dominujący „0” masa;

•Recesywny  „1” poziom napięcia sieci 
zasilającej;
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Warstwa Fizyczna
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Warstwa Fizyczna – L9638 (ST)
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Warstwa Fizyczna
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Warstwa Fizyczna
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Warstwa Fizyczna
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Warstwa Fizyczna
Przesunięcie poziomu masy
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Ramka Informacji
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Przerwa Synchronizacji
Przerwa Synchronizacji to pierwsze pole ramki informacji. 
Zawsze wysyłana przez Zadanie Master. Przygotowuje Zadania 
Slave do synchronizacji częstotliwości magistrali. 
Pole to składa się z dwóch części:
•Stan dominujący, minimum 13 czasów trwania 1 bitu;
•Stan recesywny, czas trwania 1 bitu;
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Pole Synchronizacji

Pole synchronizacji zawiera informacje dla Zadań Slave 
o częstotliwości magistrali LIN i zawiera 5 opadających 
zboczy w odstępie jednego bitu.



2010-04-12

Pole Identyfikatora
Pole identyfikatora zawiera informację o długości pola danych (2,4,8 
bajtów), 4-bitowy identyfikator oraz dwa bity kontrolne EVEN i ODD;

Identyfikatory o tych samych polach ID0-ID3, 
ale o różnych długościach ramek danych, są 
różnymi identyfikatorami
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Pole Danych
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Bajt Pola Danych
Pole danych zawiera bajty zapisane według 
konwencji: Start, LSB-MSB, STOP.
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Pole kontrolne
Pole kontrolne zawiera negowaną sumę kontrolną modulo 256 obliczaną dla 
wszystkich bajtów danych. Suma ta jest obliczana jako ”Dodaj i Przeniesienie”, 
gdzie bit przeniesienia każdego dodawania dodawany jest do bitu LSB. Dzięki 
temu mamy również zabezpieczenie bitów MSB.

Suma modulo 256 wszystkich bajtów danych i sumy 
kontrolnej musi być równa 0xFF.
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Warianty transmisji
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Warianty transmisji
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Warianty transmisji
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Warianty transmisji
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Warianty transmisji
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Warianty transmisji


