Machine Translated by Google

CAN-BOARD-GNSS

CAN-BOARD-GNSS erfasst die geografischen Koordinaten (Breitengrad, Langengrad), die Geschwindigkeit tiber Grund, Datum und
Uhrzeit Gber ein GNSS-GPS-Modul und ibertragt diese tiber den CAN-Bus.
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Einfihrung

CAN-Boards sind programmierbare Module, die verschiedene elektrische oder physikalische Signale (von Sensoren oder anderen
Modulen) erfassen, verarbeiten und Uber den CAN-Bus ubertragen kdnnen. Beispielsweise kann das CAN-Board-LoadCell das Signal
einer Wagezelle (Kraftmessung) erfassen und die Daten tiber den CAN-Bus eines Datenloggers oder eines Fahrzeugsystems senden. Mit
dem CAN-Board-GPS lassen sich geografische Koordinaten und die Geschwindigkeit ber Grund via GNSS erfassen und ebenfalls tiber

den CAN-Bus ubertragen.

CAN-Boards lassen sich mit der GUBELLINI DataSuite Software (lber eine USB-C-Verbindung) programmieren, um die CAN-ID, die
CAN-Baudrate, die Abtastfrequenz und weitere Parameter festzulegen. Alle CAN-Boards verwenden einen gemeinsamen Satz an
Konfigurationsparametern sowie einige modellspezifische Parameter. Nach der Programmierung erkennt das CAN-Board bei jedem

Einschalten die Eingangssignale (von einem Sensor oder Modul) und Ubertrégt sie gemaf den Programmiervorgaben iber den CAN-Bus.

CAN-Boards sind fir den Einsatz in verschiedenen Bereichen konzipiert (z. B. Laboranalyse und -lberwachung, Maschineniiberwachung,
Préazisionslandwirtschaft, industrielle Uberwachung, Prozessanalyse, Automobilindustrie, Motorsport usw.). Dank ihrer
Datenaufzeichnungsfunktion tber den CAN-Bus lassen sich die CAN-Boards zudem problemlos mit unseren Datenloggern GUBELOG
und MICROLOG verwenden.

CAN-Bus-Schnittstelle

» Transceiver: High-Speed CAN 2.0B.

* Protokolle: Mit der GUBELLINI DataStudio Software kann der CAN-Bus konfiguriert werden fir
gemaf den OpenCAN-Protokollen (EN-50325-4).

» Abschlusswiderstand: Der 120-Ohm-Abschlusswiderstand ist intern im Modul vorhanden.

* CAN-Baudrate: 250 kbps, 500 kbps, 1 Mbps.

* ID-Format: CAN-IDs kénnen nach Wunsch entweder im 11-Bit-Format (Standard) oder

29 Bit (erweitertes Format)
» Endianitét: Little-Endian

Konfigurationssoftware

Die CAN-BOARDs kdnnen mit der kostenlosen GUBELLINI DataSuite Software (liber eine USB-C-Verbindung) programmiert

werden.

Diat

CAN-BOARDs kdnnen mit einer Gleichspannung von 7 bis 24 V betrieben werden. Der Hauptanschluss umfasst den +12V-
Pin, CAN-H, CAN-L und GND.

USB-C-Anschluss

Sie kénnen die CAN-BOARD (ber einen USB-C-Anschluss an der Gehauserlickseite verbinden, der durch eine

Gummidichtung geschiitzt ist. Uber die USB-Verbindung kénnen Sie Konfigurationsdaten senden und empfangen.

Hauptanschluss: (Automobilqualitat)

Um eine maximale Zuverlassigkeit bei der Signaliibertragung zu gewahrleisten und die IPX7-
Wasserdichtigkeitszertifizierung aufrechtzuerhalten, erfolgt die physikalische Schnittstelle des CAN-Busses Uber
einen 4-poligen AMP Super Seal 1.5-Serienstecker (Code 282106-1).
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TEIL 1: Hardware

1.1 CAN-Bus-Hauptanschluss

Um eine maximale Zuverlassigkeit bei der Signaliibertragung zu gewahrleisten und die IPX7-Wasserdichtigkeitszertifizierung

aufrechtzuerhalten, wird die physikalische Schnittstelle einem einzigen Steckverbinder in Automobilqualitat anvertraut.

Pinbelegungstabelle (CAN-Bus-Anschluss)

Stift Name Beschreibung ICH
1V BATT Diat STROMVERSORGUNG
2CANH CAN-Leitung CAN-Bus
3CANL CAN-Leitung CAN-Bus
4 GND Masse STROMVERSORGUNG

1.2 Mechanische Spezifikationen

» Gehausematerial: Nylon PA12H.
« AuRere Abmessungen (L x B x H): Z.B. 93 mm x 63 mm x 30 mm.
* Gewicht: 80 Gramm.

» Schutzart: IPX7.

* Betriebstemperaturen: Von -20°C bis +85°C.

1.3 Elektrische Spezifikationen

Das CAN-BOARD-GNSS erfasst die geografischen Koordinaten (Breitengrad, Langengrad), die Geschwindigkeit iber Grund, Datum
und Uhrzeit mithilfe eines GNSS-GPS-Moduls und tbertragt diese ber den CAN-Bus.

* Beschleunigungsbereich: +/- 16 g

e Aufldsung der Breiten- und Langengrade: ungeféhr 0,0000001°
» Geschwindigkeitsauflésung: 0,1 km/h

» Sensor-Abtastrate: 10 Hz

» Format flir Breiten- und Langengrad: vorzeichenlos, 32 Bit

* Geschwindigkeitsformat: vorzeichenlos 16 Bit
* CAN-Platine Versorgungsspannung: 7-24 V

e Stromverbrauch: 80 mA

» CAN-Transceiver: High-Speed CAN 2.0B.
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1.4 Technische Zeichnung und Abmessungen

Hinweis: Die angegebenen Malf3e sind in Millimetern (mm).

27.00

1.5 Anschlussdiagramm

66,20

38.00

27,00

V Batt
CAN-H
CAN-L
GND
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TEIL 2: Software

2.0 Einfuhrung und Hauptschnittstelle

CAN-BOARD wird vollstéandig Giber die GUBELLINI DataStudio Software verwaltet. Mit GUBELLINI DataStudio
koénnen Sie das Geréat konfigurieren (z. B. IDs, Abtastraten usw. einstellen). Laden Sie die Software (im .zip-
Format) von unserer Website herunter und kopieren Sie sie auf Ihren Computer. Entpacken Sie einfach

den Inhalt der .zip-Datei. Die Software muss nicht installiert werden. Starten Sie die Software mit der

Datei GUBELLINIDataStudio.exe.

2.1 Der Startbildschirm (Hub)

GUBELLINI DataStudio (ver.... s X

=
O

Modules Info

—

Y b
® oo (e

Beim Start der GUBELLINI DataStudio-Software gelangen Sie zum Hauptbildschirm, der als zentrale Steuereinheit
(Hub) fungiert. Von hier aus kdnnen Sie schnell auf alle Module zugreifen.

[R]
Die Programmierung erfolgt Gber groRe Schaltflachen. Durch Klicken auf die Schaltflache # ) Ja
» SENSORKONFIGURATION “ () wird das Hauptbedienfeld der CAN-Platine aufgerufen. Hier kénnen die
geratebezogenen Parameter konfiguriert werden.

2.2 CAN-Board-Konfiguration

Im Fenster SENSORKONFIGURATION finden Sie links die Liste der verfligbaren CAN-BOARDS und rechts
die Ordner mit den Konfigurationsparametern.
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Sensor configuration = (] X
Sensors Debug GUBENAY  CAN-ACCELEROMETER CAN-LOADCELL CAN-ADC12 CAN-GNSS  CAN-OPTO
GUBENAV <
CAN-ACCELEROMETER CAN ID (1) 100 ~| HEX
CAN-LOADCELL CAN D (2) 101 $ HEX
CAN-ADC12 -
CAN-GNSS CAN ID (3) 102 =1 HEX
CAN-OPTO CAN ID (4) 103 - | HEX

CAN ID format 11 bit (Stand |

Baud rate TMbps v |

Transmission frequency v

=2

p

Fir jeden Ordner (und fiir jedes CAN-BOARD) finden Sie die folgenden Parameter:

* CAN-ID: Jede CAN-Platine kann (je nach Bedarf) bis zu 4 CAN-IDs haben,
Jede ID entspricht einem 8-Byte-CAN-Paket. Passen Sie die IDs an die Anforderungen lhres CAN-Netzwerks an.

¢ CAN-ID-Format: Sie kdnnen das CAN-ID-Format zwischen Standard (11 Bit) und Standardformat auswéhlen.
erweitert (29 Bit)

« Baudrate: Wéahlen Sie die Geschwindigkeit des CAN-Busses (z. B. 1 Mbps, 500 Kbps oder 250 Kbps).

« Ubertragungsfrequenz: Dieser Parameter gibt die Frequenz an, mit der die CAN-Platine sendet.
Sendet Pakete Uber den CAN-Bus. Sie kdnnen zwischen 1 Hz, 10 Hz, 50 Hz oder 100 Hz wahlen. Achten Sie darauf,
den CAN-Bus nicht durch zu viele Pakete zu tiberlasten. HINWEIS: Die Sendefrequenz definiert nicht die
Abtastfrequenz des Signals (vom an das Gerat angeschlossenen Sensor oder den vom Modul der CAN-Platine

erfassten Informationen). Die Abtastfrequenz ist fest und hangt von den Spezifikationen der jeweiligen CAN-Platine ab.

2.3 Sende- und Empfangskonfiguration

Verbinden Sie das CAN-BOARD uber das USB-C-Kabel mit lhrem Computer, um es mit Strom zu versorgen. Verwenden Sie die Schaltflache ,Senden” (

él ) um die Konfigurationsparameter an das CAN-Board zu senden. Sobald die Parameter gesendet wurden, diese

Die Daten bleiben auch nach dem Ausschalten des Geréats im internen Flash-Speicher gespeichert.

Verwenden Sie die Schaltflache ,Empfangen* ( ; ) um die Konfigurationsparameter vom CAN-BOARD zu empfangen.
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TEIL 3: CAN-Bus

3.0 CAN-Protokoll

CAN-BOARD-GNSS erfasst die geografischen Koordinaten (Breitengrad und Langengrad), die Geschwindigkeit tber Grund, Datum und
Uhrzeit Giber ein GNSS-GPS-Modul und tibertragt diese tiber den CAN-Bus.

CAN-BOARD-GNSS verwendet ID1, ID2 und ID3, um Daten tiber den CAN-Bus zu senden.

BYTE7 BYTEG BYTES BYTE4 BYTE3 BYTE2 BYTE1 BYTEO
D1 Langengrad | Langengrad | Langengrad | Langengrad Breite Breite Breite Breite

(Bit 24..31) (Bits 16..23) (Bits 8..15) (Bits 0..7) (Bit 24..31) (Bits 16..23) (Bits 8..15) (Bits 0..7)
D2 Tag Monat Jahr Std Minuten Sekunden

(Bits 8..15) (Bits 0..7)
D3 13 0 0 0 0 0 0 Zustand
D4 Nicht verwendet Nicht verwendet Nicht verwendet Nicht verwendet Nicht Nicht Nicht Nicht verwendet
Berechnung

« Daten: Breitengrad, Langengrad, Geschwindigkeit, Sekunden, Minuten, Stunden, Jahr, Monat, Tag
* Breitengrad = Wert / 10000000,0 [vorzeichenbehaftet 32 Bit]

e Langengrad = Wert / 10000000,0 [vorzeichenbehaftet 32 Bit]

» Geschwindigkeit = Wert / 100,0 [signed 32bit]

Position
* Breitengrad: Startbit: O; Bitlange: 32 auf ID1

 Langengrad: Startbit: 32; Bitlange: 32 auf ID1
» Geschwindigkeit: Startbit: O; Bitlange: 16 bei ID2

Format

» Endianness: Little-Endian

* CAN-Paketnutzlast: 8 Bytes
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