Redes informaticas en vehiculos ¥ e

LOS SISTEMAS ELECTRONICOS HAN ELEVADO ESPECTACULARMENTE LAS PRESTACIONES EN CONFORT,
SEGURIDAD ACTIVA'Y PASIVA, ENTRETENIMIENTO, MULTIMEDIA Y RENDIMIENTO DEL MOTOR. LA DEMANDA
DE LOS USUARIOS, LAS NORMAS ANTICONTAMINANTES Y LA GRAN COMPETENCIA ENTRE LOS CONSTRUCTORES
DE AUTOMOVILES HAN HECHO IMPRESCINDIBLE LAS REDES INFORMATICAS “MULTIPLEXADAS”. SON CAPACES
DE CONECTAR TODAS LAS UNIDADES ELECTRONICAS ENTRE SI Y COMPARTIR LA INFORMACION DE LOS
DIFERENTES SENSORES, REDUCIENDO LOS REDUNDANTES, LA LONGITUD Y COMPLEJIDAD DE LA INSTALACION
ELECTRICAY EL NUMERO DE CONECTORES. ASi, SE AUMENTA LA FIABILIDAD Y SE ENRIQUECEN LAS FUNCIONES

El multiplexado es una técnica que permite Evolucién de la longitud (en metros)
la transmision de informacidn digital entre de los cables de un vehiculo
las diferentes unidades de control de un

vehiculo a través de dos cables -uno solo 2500

en algunos casos, en funcidn de la

tecnologia aplicada-. 000 2000

En la actualidad, existen diferentes

tecnologias multiplexadas, que se 1500

diferencian en velocidad, naturaleza del

protocolo y estructura. 1000

Las principales tecnologias son: 500

B VAN (Vehicle Area Network).

® CAN (Controller Area Network). 0

® LIN (Local Interconnect Network).
m MOST (Media Oriented System
Transport).

m FLEXRAY .[Red de Ultima generaciony Nota: Magnitud orientativa, previa al multiplexado (antes del afio 2000) y
alta velocidad). después (con mayor ndmero de equipamiento).
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EL MULTIPLEXADO

PERMITE LA TRANSMISION Algunos fabricantes tienen su propio tipo

de protocolo multiplexado:

DE INFORMACION DIGITAL ®ACP (Ford).

A TRAVES DE DOS
CABLES (UNO, EN

OCASIONES)

m AVC-LAN (Toyota).
® Bean (Toyotal.
® CCD (Chrysler).

® J1850 (Chrysler, GM, Ford).

Red de comunicacidn

Es el conjunto de dispositivos electrdnicos
(unidades de control) equipados con un
interfase, con electrdnica estandarizada,
que permite el intercambio
multidireccional de informaciones a través
de un BUS. Las informaciones numéricas
transitan de un calculador a otro gracias al
BUS de comunicacion. Puede ser cable de
cobre, fibra optica, senales de radio-
frecuencia o infrarrojos. El mas utilizado
por los constructores de automaviles
presenta dos cables de cobre trenzados o
blindados para evitar influencias o
perturbaciones radioeléctricas que puedan
falsear la transmision de datos.

Lo que diferencia a unas redes de otras
(VAN, CAN, etc.] es el protocolo de
comunicacion y su velocidad de
transmision. La informacion transmitida se
denomina trama y esta constituida por una
senal digital con unos niveles de tensidn

D Evolucién de la tecnologia multiplexada en el Renault Laguna

Inicio

Identificador

De comando

Datos

Senala el inicio del mensaje

Control

Indica el destinatario y la importancia ~ ACK

de la informacién (prioridad)

Demanda de pago. Indica la naturaleza Fin
de la trama (si es pregunta, respuesta

o difusién de parametros)

Contiene las informaciones. Campo de

datos a transmitir
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Controla la exactitud de la trama

Campo de aviso de recibo

Asegura las funciones de
sincronizacion



._1'

D La gran cantidad de equipamiento de ocio se beneficia de la tecnologia multiplexada

definidos. Las unidades de control
interpretan esos niveles de tensiony los
traducen a un codigo hexadecimal.
Pudiéramos decir que la trama es como un
servicio de correos: la carta, con su
contenido y su sobre, es la trama, y el
cartero, con su transporte, puede
asemejarse a la red (BUS).

Todas las unidades de control instaladas en
el vehiculo y conectadas al sistema
multiplexado pueden emitir y recibir, al
mismo tiempo, datos o mensajes. Es en su
programacion donde se establece el orden
de los datos, por importanciay prioridad. Las
unidades de control que utilizan el mismo
protocolo de comunicacion estan conectadas
a un mismo BUS. Sin embargo, todas las
unidades de control del vehiculo no utilizan
el mismo protocolo de comunicacion; ya que
los vehiculos estan constituidos por varios
BUSES y, en consecuencia, por varias redes,
y son diferentes los protocolos utilizados por
cada red.

Por ello, dos unidades de control
pertenecientes a dos redes distintas sélo
pueden comunicarse por medio de un
traductor: “unidad de control central”. A
esta unidad van conectados todos los
BUSESYy, a través de ellos, todas las
unidades de control del vehiculo de todos
los sistemas: motor, confort, seguridad, etc.
Los datos en un BUS se transmiten
mediante una senal digital formada por

ELECTROMECANICA

impulsos. Estos impulsos pueden tomar
dos posibles estados logicos: 0 6 1, donde O
es considerado una validacion superiory 1
tiene una validacion inferior. Cada impulso
es 1 bit, unidad minima de informacion.
Como varias unidades de control pueden
transmitir simultaneamente su mensaje
de datos (trama) es necesario establecer
prioridades. Asi, los datos de la unidad de
control del ABS son, por seguridad, mas
importantes que los de la unidad de
cierre de puertas y se transmiten
primero.

No todos los datos o tramas emitidos son
utilizados por todas las unidades de
control, sino so6lo por aquéllas que pueden
estar interesadas en esa informacion. La
unidad central procesa las informaciones
recibidas y envia exclusivamente
mensajes, de forma binaria, a los mddulos
concernientes. Esta unidad central se
hace necesaria por las diferentes
velocidades de transmision y los distintos
protocolos de las varias redes que forman
un vehiculo. También sirve para
diagnosticar todas las unidades de control
conectadas a ella.

EL MULTIPLEXADO
EVITA LA INSTALACION
REDUNDANTE DE
SENSORES, AL
COMPARTIR DIFERENTES
CENTRALITAS UNA

MISMA INFORMACION

\_/

RED CAN (Control Area Network)

CAN es un protocolo estandarizado de
comunicacion, desarrollado por Bosch. La
red estad formada por dos secciones, una
de alta velocidad, o CAN H/S, con una
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a

EL MULTIPLEXADO
INCREMENTA LA
FIABILIDAD DEL SISTEMA
Y EL NUMERO DE

FUNCIONES

_/

velocidad de transmision que oscila entre
250y 500 Kbits por segundo y destinada a
unidades de control situadas,
generalmente, en el compartimento motor
(inyeccion, ABS, ESP, etc.). La otra, de baja
velocidad, o CAN L/S, cuya velocidad de
transmision oscila entre 100y 125 Kbits/s,
destinada a unidades de confort, seguridad
pasiva, audio, etc.

En la CAN H/S todas las unidades de
control pueden emitir tramas por su propia
iniciativa (multi-maestros) y su longitud es
de 8 bytes. Esta red no tolera averias
producidas en el bus de comunicacién por
seguridad.

En el caso de la CAN L/S la configuracion de
la red es multi-maestro y la longitud de los
mensajes es de 8 bytes y si tolera averias en
el bus de comunicacién. La unidad de
control central es la encargada de unir
ambas redes de alta y baja velocidad y la
toma de diagnosis para la verificacion de las
anomalias de los diferentes calculadores,
via la DIAG-on-CAN, con una velocidad de
transmision de 500 Kbits/s.

RED VAN (Vehicle Area Network]

VAN es un protocolo estandarizado de
comunicacion, desarrollado por el grupo
PSA.

La red esta formada por dos secciones.
Una se denomina VAN CONFORT, con una
velocidad de transmision de 125 Kbits/s,
destinada a unidades de confort (pantalla
multifuncion, climatizacion,
multimedia/navegacion). La configuracion
de la red es multi-maestro y la longitud de
los mensajes es de 28 bytes maximo.

La otra se llama VAN CARROCERIA y
alcanza una velocidad de transmision de
62,5 Kbits/s. Esta dividida en dos partes:
VAN CARROCERIA 1y 2, orientadas a la
seguridad: airbag, luces, puertas,
elevalunas, etc.

La configuracion de la red es maestro-
esclavo, menos sofisticada y costosa, y si
tolera averias en el BUS de comunicacion.
La unidad de control central, denominada
BSI (caja de servicio inteligente) es la
encargada de unir ambas redes (VAN
CONFORT y VAN CARROCERIA 1y 2),
debido a la diferencia de velocidad de cada
una; también asume la funcion de
diagnosis.

Red LIN (Local Interconnect Network]
LIN es un protocolo estandarizado de
comunicacion, creado por Motorolay
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desarrollado en conjunto por un
consorcio LIN, formado por Motorola,
fabricantes de vehiculos y proveedores
de sistemas electronicos para el
automovil.

La red LIN se emplea para la comunicacién
entre unidades de control de la red CAN y
algunos sensores y/o actuadores del
sistema gestionado por esas unidades:
climatizacion, luces, cierres centralizados,
etc. La configuracion de la red es maestro-
multiesclavo, con una velocidad de
transmision que oscila entre 1y 20 Kbits/s
y la longitud de los mensajes oscila entre 2
y 8 bytes.

RED MOST (Media Oriented Systems
Transport)

MOST es una red de comunicacion de fibra
Optica de gran velocidad y destinada a las
aplicaciones multimedia y de navegacion.
En el BUS, la trama circula como senales
luminosas. Este BUS es unidireccionaly en
forma de anillo.

Cada unidad de control conectada al bus
tiene como mision transmitir la trama a la
unidad de control siguiente, hasta que
efectlda una vuelta completa. Una unidad
de control toma en cuenta una trama sélo
si ésta le esta destinada. La fibra dptica
permite crear BUSES de varias decenas de
metros de longitud.

El protocolo MOST tiene una velocidad de
transmisién de hasta 24 Mbits/s y la
longitud total de una trama es de 64 bits,
de los cuales 60 bits estan dedicados a los
datos. En caso de averia en el bus, la red
queda fuera de servicio m
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