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CAN
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• Ereignisgesteuert

• CSMA/CR

• Inhaltsbezogene Nachrichtenbezeichnung

• Prioritätsgesteuerte Nachrichten

• Multimaster

• Synchronisationsmöglichkeit

• Fehlererkennungsmöglichkeit

• Broadcast

• Nachrichtenwiederholung

• Fehlertoleranz

Eigenschaften CAN Bus 
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Bussysteme im KFZ

ByteFlight?

FlexRay?

MOST?
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CAN-Bus Gateway 
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CAN-Bus Verbreitung
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Feldbusse-Marktanalyse
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CAN Topologie

OSI Layer 1
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CAN

OSI Layer 1
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CAN

Typische
Topologie
im KFZ

OSI Layer 1
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CAN
Steckerbelegung

OSI Layer 1
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CAN Bitübertragung
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CAN - Datenrate

OSI Layer 1
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CAN
Bus-Pegel (High-Speed) ISO11898
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CAN
High-Speed Transceiver
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CAN
Simulation Pegel-erzeugung(1)
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CAN
Simulation Pegel-erzeugung(2)

http://www.nibis.de/nli1/bbs-cms/Berufsbereiche/Fahrzeugtechnik/Unterrichtsmaterialien/Kooperation/BeleuchtungGolfV/PDF/4.1-Signalerzeugung-01-loe.pdf
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CAN

CAN-High

CAN-Low

Screenshot
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CAN
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CAN – Bit Timing

OSI Layer 1
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CAN
Datentelegramm CAN 2.0A OSI Layer 2
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CAN
Datentelegramm CAN 2.0B OSI Layer 2
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CAN

Overload Frame

OSI Layer 2
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CAN
Remote Frame

• Producer schickt Frame mit RTR-Bit = 
rezessiv an einen Consumer mit
entsprechendem Identifier bzw. IDMask

• Der oder die Consumer mit der 
entsprechenden Identifier/IDMask
Kombination antworten mit einem Daten-
Frame
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CAN

Akzeptanzfilterung
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CAN
Arbitrierung Zugriffskontrolle
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CAN
Arbitrierung Zugriffskontrolle

OSI Layer 2
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CAN
Zustandsdiagramm eines CAN-Controllers

OSI Layer 2
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CAN
Acknowledge

Das ACK Feld besteht aus zwei Bits

• ACK Slot

• ACK Delimiter

OSI Layer 2
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CAN
Fehlerbehandlung

OSI Layer 2
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CAN

Fehlerbehandlung(2)

LPC17xx
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CAN
Zustandsdiagramm Fehlerbehandlung(3)

OSI Layer 2
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CAN

Quelle: softing.com

ErrorFlag(1)

• Aktiv

• Passiv
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CAN

Quelle: softing.com

ErrorFlag(1)

• Aktiv
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CAN

ErrorFlag (2)

1. Was bedeutet Aktiv und passiv?
2. Welcher Knoten kann einen Error Frame senden?
3. Was bedeutet Error Flag bzw. Error Delimiter?
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CAN
Zustandsdiagramm eines CAN-Controllers

OSI Layer 2
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CAN
CRC-Check CAN-Bus

Quelle: http://www.mikrocontroller.net/wikifiles

OSI Layer 2
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CAN

CRC-Check CAN-Bus

Quelle: http://www.mikrocontroller.net/wikifiles

OSI Layer 2
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CAN
Modulo 2 Division

Quelle: Embedded systems, Michael Barr

Call the uppermost c+1 bits of the message the remainder

Beginning with the most significant bit in the original message and for each bit position that 

follows, look at the c+1 bit remainder: 

• If the most significant bit of the remainder is a one, the divisor is said to divide into it. 

If that happens (just as in any other long division) it is necessary to indicate a 

successful division in the appropriate bit position in the quotient and to compute the 

new remainder. In the case of modulo-2 binary division, we simply: 

Set the appropriate bit in the quotient to a one, and XOR the remainder with the 

divisor and store the result back into the remainder

• Otherwise (if the first bit is not a one): 

Set the appropriate bit in the quotient to a zero, and XOR the remainder with zero 

(no effect)

Left-shift the remainder, shifting in the next bit of the message. The bit that's shifted out 

will always be a zero, so no information is lost.

The final value of the remainder is the CRC of the given message. 
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CAN
Zustandsdiagramm Fehlerbehandlung

Quelle: Datenkommunikation, Hannes Federrath
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CAN
Zustandsdiagramm Fehlerbehandlung

Quelle: Datenkommunikation, Hannes Federrath



19.11.2021 Prof. Dr. O. Parzhuber, 

Datenkommunikation

49

CAN
Zustandsdiagramm Fehlerbehandlung

Quelle: Datenkommunikation, Hannes Federrath
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CAN-Interrupts STM32)
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CAN
Transportprotokoll ISO 15765-2 (1)

• Single Frame: das zu übertragende Telegramm besteht aus 

bis zu 6 bzw. 7 Bytes (Normal Addressing) Nutzdaten, nicht 

segmentierte Übertragung.

• First Frame: erster Frame des Senders, wenn mehr als 6 

bzw. 7 Bytes Daten segmentiert übertragen werden müssen. 

Der Frame enthält die gesamte Länge des Telegramms.

• Consecutive Frame: Überträgt die weiteren Nutzdaten bei 

Segmentierung.

• Flow Control Frame: Antwort des Empfängers, der die 

Modalitäten für die Übertragung der weiteren Consecutive

Frames festlegt.
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CAN
Transportprotokoll ISO 15765-2 (2)

http://en.wikipedia.org/wiki/ISO_15765-2
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CAN-FD
CAN-Flexible Datarate
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CAN-FD
CAN-Flexible Datarate
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Software in ECUs
AUTOSAR   AUTomotive Open System ARchitecture
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Software in ECUs

AUTOSAR  
AUTomotive
Open System
ARchitecture
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Software in ECUs
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Software in ECUs
AUTOSAR   AUTomotive Open System Architecture

Beispiel:

Effiziente Entwicklung von AUTOSAR-Komponenten mit

domänenspezifischen Programmiersprachen

Dr. Frank Höwing

Lineas Automotive GmbH
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CANOpen
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CANOpen
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CANOpen
Objektverzeichnis
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CANOpen
Objektverzeichnis(2)



19.11.2021 Prof. Dr. O. Parzhuber, 

Datenkommunikation

66

CANOpen
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CANOpen Default Identifier
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CANOpen Service-Daten-Objekte
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CANOpen Prozess-Daten-Objekte
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CANOpen

Beispiel CO4011 
CANOpen Controller  


