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TOOLS FOR NETWORKS AND DISTRIBUTED SYSTEMS

CANstressD und CANstressDR

Widerstand im Netzwerk

CAN-Netzwerke sind sehr tolerant gegeniiber Stérungen der Bus-
kommunikation und Ausféllen. Um iberpriifen zu kdnnen, ob sich
ein System bei Stérungen oder bei Ausféllen sinnvoll verhalt, wird
ein Gerat bendtigt, das gezielt und reproduzierbar den CAN-Bus,
seine physikalischen Eigenschaften und die logischen Pegel (re-
zessiv bzw. dominant) stéren kann. Mit CANstressD (Digital) bzw.
CANstressDR (Digital and Resistor Network) steht dem CAN-Entwickler
ein umfassendes Storinstrument zur Verfiigung.

Eigenschaften und Vorteile

CANstress ist ein handliches Hardwaremodul, das direkt in die
CAN-Busleitung eingeschaltet wird. Es enthilt eine flexible Trig-
ger- und Storlogik.

Das voll ausgebaute Modul enthélt mehrere {iber Software steuer-
bare Widerstiande, mit denen Reihenwiderstdnde in den Busadern,
Ubergangswiderstinde zwischen den Busadern und Ubergangswi-
derstdnde zu den Polen der Versorgungsspannung erzwungen
werden.

Funktionen

CANstress unterstiitzt unterschiedliche Fehler- und Priifmodi, u.a.:
> Nachbildung von Leitungsausfallen

> Ausfall von CAN-Systemen

> Entwicklungsbegleitende Tests von Steuergeraten

> Stoérungen der CAN-Controller

> Programmierbare Kurzschliisse und Unterbrechungen

Durch eine vorgebbare statische Kapazitdt zwischen den Busadern
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lassen sich unterschiedliche Leitungslangen simulieren.

Anwendungsgebiete

Reproduzierbare Nachbildung von Leitungsausfallen

> Fehlerfélle nach IS0 11519-2 (Kurzschluss Ader/Ader, Kurz-
schliisse Ader/Versorgungsspannung, Unterbrechung)

> Nachbildung von schleichenden Ausféllen

> Gezieltes Aufzwingen von Buspegeln

Untersuchung der Stérungsbehandlung von CAN-Systemen

> Testumgebung fiir die Entwicklung von CAN-Controllern und CAN-
Knoten

> Gezieltes Storen von Busstationen durch Zerstérung ihrer CAN-
Botschaften an beliebigen Bitpositionen

> Gezieltes Manipulieren von Bitfeldern der CAN-Botschaften
(u.a. SOF, Arbitrierung, Daten, CRC, ACK)

> Priifung des Verhaltens der Busstationen bei Fehlern

> Triggerung externer Gerdte

> Untersuchung des Recovery-Verhaltens nach Stérungen in Steuer-
geraten

Aktivierung der Stérung

Im Grundzustand von CANstress bleibt der Bus ungestort. Bei
erfolgter Triggerung wird die konfigurierte Storsequenz aktiv. Die
Storsequenz besteht aus einer Folge von Stérimpulsen auf Bit-
oder BTL-Ebene. Ein einzelner Stérimpuls kann einen dominanten
bzw. rezessiven Pegel auf den Bus aufzwingen, oder den Bus unge-
stort lassen. CANstressDR bietet dariiber hinaus die Mdglichkeit,

Vector Informatik GmbH > Ingersheimer Str. 24 > 70499 Stuttgart > Tel. 0711-80670-0 > Fax 0711-80670-111 > www.vector-informatik.com



TOOLS FOR NETWORKS AND DISTRIBUTED SYSTEMS

Widerstédnde in den Bus einzuschalten.

Die Storung des CAN-Systems wird durch folgende Triggerquellen

ausgelost:

> Triggerung auf CAN-Bitfelder: maskierbarer Inhalt der Bitfelder
von Nachrichten im Standard- oder Extended-Format

> Triggerung auf Error-Frames, Start-of-Frame-Flanke, End-of-
Frame, Bus-Idle-Folge oder beliebige maskierbare Bitfolgen

> Triggerung iiber die CANstress Software

> Externer Trigger: Spannungssignal am Trigger-Input (TTL-Pegel)

Es gibt folgende Storarten:

> Die Storung liegt fiir eine angegebene Zeit an.

> Die Storung liegt bis zum Stop an.

> Die Storung liegt an, solange der Trigger aktiv ist.

> Die Storsequenz wird nach einem Trigger fiir eine einstellbare
Anzahlvon Triggerereignissen ausgeldst.

Komfortable Konfiguration

CANstress wird liber ein Bedienprogramm unter Windows konfigu-
riert und gesteuert. Es kdnnen die CAN-Parameter, die Trigger-
quellen, die Storsequenzen sowie die Werte der Leitungswider-
stdnde und des Kondensators eingestellt werden. Zur Konfigura-
tion der Bitfeld-Triggerung konnen die Daten aus der CANdb ge-
nutzt werden. Die benutzerdefinierten Konfigurationsdaten wer-
den (iber die serielle (RS-232/USB) Schnittstelle in das CANstress
Modul geladen. Dann kann die Netzwerkuntersuchung begonnen
werden.

* Vector CANstress - D:\CANstress'\Configs

Datei Bearbeiten Ansicht Stdrung Einstellungen Hilfe

DEH| % @i o |Stoung: [BiteldTigger |~ || Exterm: [BieidTigger =] |
Bitfeld-Trigger I ‘Weitere Trigger | Storung | Analog-Storung ]

' Estended-Fomat Botschaft ...
Arbitration-Field:  D: [00011001001 | RTR: [0

(=) Symb. ID: ABSdata
Control Field:  IDE: [0 10: [0 DLC:[0011 043
1

DataField  [oomonns | [womonns [owmnns | [ T ] I

Disturb-A

Frameformat: ©

vector”

Integrierte Datenbasis CANdb++
Durch die Integration von CANdb++ kdnnen Botschafts- und
Signale komfortabel aus CANdb Datenbanken konfiguriert werden.

Integration von CANstress

Optimale Entwicklungs- und Testumgebungen ergeben sich zu-
sammen mit anderen Analysewerkzeugen, wie CANalyzer, CANoe
und CANscope. Mit CANstress werden gezielte Stérungen erzeugt,
eine detaillierte Analyse der Stérauswirkungen auf physikalischer
Ebene erfolgt mit CANscope. Mittels der COM-Automatisierungs-
schnittstelle kann CANstress in automatisierte Testumgebungen,
wie z.B. CANoe, integriert werden.

Technische Daten

> Widerstandsdekaden: 0 Q2..10,24 kQin 2,5 Q-Schritten

> Kondensatoren: zuschaltbar 0 nF..15,75 nFin 250 pF-Schritten

> Stdrspannungsbereich: 0V..40V

> Anschliisse: RS-232-Steuerbus (9-polige D-Sub-Buchse), USB-
Steuerbus (4-polige Buchse), Trigger-Input/Output (BNC-Buch-
sen), CAN IN/OUT (15-polige D-Sub-Buchse), CAN-Interface (CAN
Highspeed und CAN Lowspeed)

> Triggerung: extern, manuell oder auf CAN-Ereignisse

> Storsequenz: max. 2048 Impulsschritte auf Bit- bzw. BTL-Ebene

> Spannungsversorgung: 8 V..40V DC (5-poliger Stecker)

> Gehduse: 151 x 168 x 53 mm, Aluminium

Lieferumfang

> CANstress Stormodul

> Konfigurationssoftware fiir MS-Windows 9x/NT/2000/XP
> Kabelsatz und Netzteil

Max. Starspannung: 12 4 Layout:
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CANstress Konfigurationssoftware
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