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Wireless CAN-Debugger

Technische Informatik / Prof. Roger Weber
Experte: Dipl. El.-Ing. HTL Dominique Renevey, Siemens Schweiz AG

In der Industrie werden zur Ansteuerung von Aktoren und Sensoren zunehmend Bus-Systeme ein-
gesetzt. Speziell fiir die Entwicklung der Hardwareknoten von bewegten Objekten wie z.B. Roboter,
fehlt dabei oft eine komfortable Méglichkeit diese ohne die Hauptsteuerung zu testen.

Ziel dieser Thesis ist es, ein Gerat zu entwickeln womit CAN-Nachrichten empfangen, angezeigt und
gesendet werden kénnen. Uber eine Wireless-Verbindung sollen mehrere Benutzer in einem Web-

Frontend auf den Bus zugreifen kdnnen.

Motivation
Wéhrend zwei Semesterarbeiten
wurde in einem siebenkdpfigen

Team ein Roboter fur den Eurobot-
Wettbewerb entwickelt. Die Haupt-
steuerung bildete ein Industrierech-
ner, welcher Uber den CAN-Bus mit
zwei Hardwareknoten Sensordaten
anforderte und Aktoren ansteuerte.
Damit parallel entwickelt werden
konnte, wurde die Arbeit in drei Teile
zerlegt: Mechanik, Mechatronik und
Informatik. Die Schwierigkeit dabei
war, dass zum Testen der Funk-
tionalitdt der CAN-Knoten immer
eine lauffdhige Softwareversion auf
der Hauptsteuerung bendtigt wurde.
Daraus entstand der Wunsch nach
einem Gerét, mit welchem mehrere
Benutzer unabhéangig voneinander
auf den CAN-Bus zugreifen kbnnen.

Anforderungen

Der Benutzer soll den CAN-De-
bugger Uber ein einfaches Inter-
face direkt auf dem Debugger oder
via. WLAN in einem Webfrontend
bedienen kénnen. Er bietet Funk-
tionen zum senden, empfangen
und aufzeichnen von Nachrichten.
Um Ablaufe zu testen, sollen zu-
dem Sequenzen von Nachrichten
programmiert werden kénnen.

Testaufbau

Das Herzstlick des CAN-Debug-
gers bildet ein Single-Board Com-
puter mit einem PXA270 Prozes-
sor. Als Betriebssystem verwenden
wir Linux. Alle von uns benétigten
Schnittstellen wie USB, Ethernet,
CAN, TFT, sind auf dem Board
integriert.
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Implementierung

Der Wireless-CAN-Debugger be-
steht aus mehreren Komponenten,
welche wir selber entwickelt und
teilweise Ubernommen haben. Da-
bei greifen wir auf den bestehen-
den Lighttpd-Webserver und die
FastCGl-Library zurlck, welche
uns die Entwicklung des Webfron-
tends deutlich vereinfachen. Weiter
konnten wir auf bestehende Soft-
ware zum Kommunizieren Uber den
CAN-Bus, das Ansteuern vom Dis-
play und das Auslesen der Matrix-
tastatur zurlckgreifen. Zu den
selbst entwickelten Teilen geho-
ren der CAN-Debug-Daemon, das
CAN-Debug-Interface, das CAN-
Debug-Web-Interface sowie das
CAN-Debug-Communication-Pro-
tocol Uber welches unsere Kompo-
nenten kommunizieren.

Der CAN-Debug-Daemon arbei-
tet direkt mit dem CAN-Bus zu-
sammen und l8sst sich Uber TCP/
IP mit dem CAN-Debug-Commu-
nication-Protocol steuern. Fir die
direkte Bedienung des Wireless-
CAN-Debugger bildet das CAN-
Debug-Interface mit Tastatur und
Display eine Schnittstelle zum An-
wender. Daneben ermoglicht das
CAN-Debug-Web-Interface die Be-
dienung mittels Webbrowser. Dabei
ist das CAN-Debug-Web-Interface
durch die FastCGil-Library mit dem
Webserver verbunden.
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