Stafreen samskipti og flutningsleidir.

Frédleiksmolar fra Toyota:

=
o
% Light
IMEINES
Q 80: 36" Motor
ECU = 55
=} 25
,n;a s 3 Heater
2 =
Switch Serial Data 1 Solenoid
Communication -
New LS400
Lo
\j ] Light
o )
P ] Motor
15844 i
A 1 Heater
7o 1 Solenoid
Previous L8400 and Other Models

Myndin hér er ar NCF fyrir LS400 og synir a einfaldan hatt muninn a kapli og MPX.

A nedri myndinni er hver rofi beintengdur vid sinn lida og i pad parf vir sem nzer fra rofanum til lidans einn
vir & hvern og skipun fer beint til lidans sem framkvaemir medan rofinn er inni. Virarnir eru virkir (leidandi)
medan rofin er & og allir virarnir geta verid virkir & sama tima.

I serial (seriu) fara bodin hvert & eftir 68ru (eins og nafnid bendir til) fra 6llum fjérum rofunum til allra
fijdgurra lidana.

petta pydir ad télvan sem faer bodin (innput) fra rofunum verdur ad forgangsrada bodunum adur en han
sendir pau til méttoku télvunnar. Allar tdlvur geta verid sendar og eda méttakarar.

Mottokutolvan verdur ad sortera hvada skilabod eiga ad fara i hverja télvu. Heegt er ad tengja rofana og
lidana vid pa tblvu sem er naest peim og senda &l bodin um einn vir.

A/D converter D/A conv

ECU ECU

Nemarnir senda fra sér hlidreen (analog) merki &/af, med breytilega spennu eda breytilega tioni. Pessum
merkjum er breytt i stafreen merki i sérstokum hlidraen/stafraen breyti (pad er mjog erfitt ad senda hlidraen
merki med serial samskiptum). begar merkjunum hefur verid breytt i stafreen a/af merki eru pau tilbuin til
sendingar.

Télvan sem tekur vid skilabodunum verdur ad finna Ut hvada lidi & ad fa hvada skilabod og styra peim. |
sumum tilfellum er stafreena merkinu breytt aftur i hlidreent en pad er ekki gert ef haegt er ad komast hja pvi.
P& eru lidarnir keyrdir a stafreent merki eins og til deemis med breytilegri tioni.
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Mismunandi nemar eru notadir til a0 nema breytingar.
e Rofar

e  Motstodur sem senda fra sér hakandi spennu
(spjaldst.nemar, PIM og reyksk.

e Motstodur sem senda fra sér lekkandi spennu
(NTC hitanemar)

e Sveiflunema (pick up) sem skynja sveiflur sem er
breytt i pilsa (sniningshradanemar)

ref
Hlidreenu merki1 breytt i stafraent f R
(A/D converter) Uin :
Ut er skipt nidur 1 jafnstor spennu prep. [ R
[nnkomid merki er borid saman vid hvert
prep med samanburdarmagnara. .
Stafreentmerki er skrifad 1 samraemi vid pa [ R

magnara sem breyta st6du sinni ur lagum i
haan.

Y YVY

encoder

MSB

U

LSB
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Binary gildi 0110 0111

4 2 1

- /

=1BYTE

Skilabod sem pyrftu ad senda med 256 kveikt/slokkt teeki langan tima.
Til ad stytta samskipta timan er notad télvumal sem byggist a tvenndarkerfi.
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Atta bitar eru spyrtir saman (einn biti getur verid annad hvort 1 eda 0, kveikt eda slokkt) i eitt beeti. Eitt beeti
getur radast saman a 256 mismunandi vegu og pannig er heegt ad senda fra A/C breytinum upplysingar um
256 mismunandi stddur & sama nemanum med 8 bitum.

Hver biti hefur pa eitthvert tiundargildi (t.d. 15 eda 38). 8 bitar gera 1 baeti. Talning med tvenndarkerfi
(binary):

0100 0110=70 0001 1011= 27 0110 0001= 97
Hexadecimal

0123456789AB CDEF 01234 T789AB CD EF

01234567 8910112131415 01234 78 91011213141

IF  — 297?277977 3F — 0011 1111

+A 3 . 77979999 +A3 —— 10100011

?2 9 o« 27277777 E2 <«— 11100010

Erfitt er ad vinna i 2baeta (16bita) umhverfi vegna steerda talnanna.
Pess vegna er notad Hexadesimalnkerfi.

| Stad pess ad telja fra 0 til 9 er tali® fra O til F. sem eru (16 skref) pannig ad fjorum bitum er breytt i eina
tolu.

SO TOYOTA



Samskipfti

Frequency multiplex (Tydni-fjdlrasir)
Time multiplex (Tima-fjdlrasir)#
— samfasa samskipti (synchronous transmission)

— osamfasa samskipti (asynchronous transmission) #
= Styrdur adgangur (controlled access)
= Fijoladgangur (multiple access)#

- ﬁ.rekstrarskynjm med kenslum (collision detection with
recognition) (CSMA/CD) [Ethern et]

- ﬁ.rekstrarskynjm med goggunarrad (collision detectionwith
arbitration} (CSMAMCD) #
#[M-OBD, BEAM, AVC-LAM]
Fjolrdsasamskipti milli télva eru adallega tvennskonar.

-Tioni-fjdlrasir par sem hver tolva vinnur a mismunandi tidni bandi eins og Utvarpsstédvar (high frequency
carrier-wave) en pannig er haegt ad flytia mérg mismunandi bod samtimis

- Tima-fjdlrasir par sem bodin fara hver a faetur 66rum um sému linu, ef bodin eru I16ng taka samskiptin
‘langan” tima

- | stafraeenum samskiptum eru eingdngu notud tima-fjolrasir.

-Pegar bod eru send hver a eftir 6drum er naudsynlegt ad hafa samreemda klukku i sendanda og
moéttakanda svo badar viti hvort bodin eri “1” eda “11”. | samfasa samskiptum er klukkuhradinn sendur med
skilabodunum.

- | 6samfasa samskiptum hefur hver télva & netinu eigin klukku, klukkurnar eru samhaefdar fyrir hver
bod sem send eru milli télva.

- Styrour adgangur: Margar mismunandi télvur eru tengdar saman og pess vegna verdur ad stjorna
(takmarka) adgengi hverrar télvu & einhvern hatt.

- Fj6ladgangur: Allar télvur sem tengdar eru & sdmu linu hafa adgang, paer geta allar sennt og tekid a
moti bodum.

- Pegar margar télvur reyna ad senda bod samtimis verda arekstrar.

Arekstrarskynjun med kennslum: Ef arekstur verdur heetta allar télvur ad senda bod og hver télva verdur ad
bida i fyrir fram akvedinn tima 4dur en hin ma byrja aftur.

Arekstrarskynjun med goggunnar rod: Ef arekstur verdur hzeta allar télvur ad senda skilabod og st sem er
aftast i goggunnar rédinni verdur ad bida pangaad til allar hinar eru bunar.

CSMA/CD = Carrier Sense Multiple Access with Collition Detection

SHTOYOTA



Samskipti

Osamfasa klukkuhradi
Samfasa klukkuhradi (synchronous) (asynchronous)

T e | UL e PP

5 i

Transmission Data
T A N
Bl i it ok
" oo L AT
“—!I- Dets 1010000011_
T

Dami um_§am_§kipjl aoferdir

™

radio & TV

.ﬁ. 0" & D -dirive

star-network token ring M-0BD, CAN, AYC-LAN

MPX flokkun SAE flokkun

SAE flokkar Multiplex kerfi i prja floka
eftir notkun:

T between High speed . . ge s P
ype powerwindow |ECUs BeaN) | commumeation | ~flokkur A: fyrir samskipti i farbegarymi
o by £oU (power window switch)

-flokkur B: samskipti milli tdlva (BEAN,
UART, AVC-LAN, CAN)

USEQE Switqh Engir_u_a High
condions | eondiions Y | fiokkur C: hahraBasamskipti (CAN)
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MPX utgafur sem eru notadar i Toyota

oqg Lexus
BEAN

QUART

@AVC-LAN

@M-OBD

@ CAN

@ Powerwindow masterswitch <>Body ECU
(15200)

@ Steering angle sensor<>ABS, TRC & VSCECU
(GS&LS)

@Smartcommunication between engineECU’s
(Century)

Notkun nafna eins og “power window master switch” og “steering angle sensor” gefa i skyn ad par séu ekki
télvur en par sem pessir hlutir senda serial bod hlj6ta ad vera einhverijir stjornendur i spilinu sem stjérna
pessum samskiptum.

Smart communication is communication between two engine ECU’s of the left and the right cylinder bank of
a V-engine. This communication does have to be fast (125 kbps) for exchanging real-time information. Use:
Toyota Century.
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BEAN

Ignition Switch
Shift : Stoplamp Switch
Engine
Position > g Body ECU | 4 | Unlock Waming
Switch ECU Switch

=> | Mirror Motor

Driver
Mirror Motor |<° Passerégce{] BEAN . Door
Door (BOd)’ Electromcs) ECU Driver Door Courtesy Switch
Area Network <= | Memory and Return Swiich

Seat Belt Anchor Switch

Seat Manual Switch |=> <~ gﬂ'ﬁd Telescopic
Tilt and " :
Tilt and Telescopic
Seat Motor <@ |  Seat ECU Telescopic > | Motor
ECU
Seat Position Sensor | 5> <a| Mirror Switch
\
Seat Belt Anchor Motor

i) Almennt:

Skammstofunin pydir Body Electrical Area Network sem er fjdlrasakerfi fyrir samskipti milli tlva i bil. BEAN
er hannad af TMC.

-bad ma flokkast undir CSMA/CD multiplex kerfi med arekstrarskynjun med goggunnar r6o.

- BEAN er haegt ad dreifa sameiginlegum bodum til allra télva & netinu, senda bod beint til akvedinnar télvu
a netinu og senda sameiginleg bod til &kvedins hops télva med svipad verksvid.

-Tolva & BEAN pekkir villu i motteknum bodum og sendir villubod til sendanda sem strax sendir
upprunalegu bodin aftur.

-Sleep function: til ad minnka orkunotkun medan billinn er ekki i notkun. Pegar dyrnar eru lokadar og engir
rofar eru & og kveikjulas & ACC i &kvedin tima heetta oll télvusamskipti (sleep mode). Innbyggd raesiras i
télvunni “sleep mode” og raesir hana ef einhver rofi er virkjadur medan télvan dormar vekur pessi ras hana
og allar adrar télvur a linunni.
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BEAN

f Uppsetning skilabodana

SOF RSP

|

Start of Frame : Similar to a start bit

Priority (precedence) : High" is the highest and "0 " is the
lowest.

Message Length : Indicates the ID and the
total number of data bytes
in binary numbers.

Destination ID : Destination

[1] Broadcast communication (to all the nodes)

[2] Point-to-point communication (to specified nodes)
[3] Area broadcast communication (to groups)

Message ID : The contents of the message

Data : Variable length (specified by ML)

a) SOF: Byrjun samskipta: Samskipti geta adeins hafist pegar linan (bus) er laus (engin tolva er & linunni i
meira en 7 bita eda meira = “0”), en pa hafa allar tolvur rétt til ad hefja samskipti (1 bita)

b) PRI: Forgangur: Gerum rad fyrir ad 3 télvur hefji samskipti samtimis.

Toélva 1:"1101”

Toélva 2:”1100”

Tolva 3:"0111”

Par sem “1” er radandi, faer tdlvan med haesta forgang i goggunnar rédinni ein leyfi til samskipta.

Medan samskiptin fara fram lesa hinar télvurnar & linunni ad télvan sem er ad senda hefur haerri forgang og
haetta samskiptum pangaad til ad linan er aftur laus. (4 bit)

c) ML: Lengd skilaboda (4 bit)

d) DST-ID: Adressa (Destination ID): Allar télvurnar hafa adressu. begar t6lva les bod sem ekki hafa
hennar adressu heettir hiun samskiptum.

SO TOYOTA



BEAN

Uppsetning skilaboda

SOF

I DST-ID| MES-ID

Cyclic Redundancy Check : For detecting errors.

End of Message : Indicates that the message until the CRC
has ended .

Response : Transmission node fixed to "00".
Reception node: Normal reception is "01" (ACK)
Abnormal reception is "11"(NAK)
NOTE: A reception node outputs only the RSP.

EOF End of Frame : Indicates that all the messages have ended.

e) MES-ID: (Message ID) Upplysingar um hvad er i skilabodunum:(8 bitar)
f) Data: Gognin pad er bodin sjalf (1-11 beeti)

g) CRC: Cyclic redundancy check (lotubundin vidaukaprofun): Upplysingarnar fra PRI til DATA eru notadar
sem lotur af tvendartélum og’reiknad er Gt Ur peim tala sem er CRC koti. | mottokutdlvunni er notud sama
formula & innkomin bod og utkoman borin saman vid CRC kddan til ad villuleita bodin. (8 bitar)

h) EOM: (End of message): Gefur til kynna ad bodin séu buin. (8 bita fasti “0111 1110”)

i) RSP: (Response and resends): Ef vidbrogd mottokutdlvunnar vio CRC kétanum eru neikvaed eru bodin
send aftur. SOmu bodin geta verid send allt ad 3 sinum (2 bitar)

) EOF: (End of frame): Sendingu lokié. (6 bita fasti “00 0000”)
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Villuleit

@ Parity check (samsvorun) (AVC-LAN)

@ Mirror check (AVC-LAN, UART: eng.-ABS, CAN)
@ Checksum (talning) (M-OBD)

® Cyclic redundancy check (BEAN, CAN)

@ Bitstuffing (CAN)

-Parity check: Senditélvan sendir vidmidunar merki og mottokutolvan athugar samsvérun merkjanna.

-Mirror check: Spegilathugun: Samskiptin fara fram & tveimur linum og merkid & annari linunni er spegil
mynd af hinni. Merkin eru borin saman med samanburdarmagnara, allur mismunur & merkjunum kemur
strax fram.

-Check sum: Fjéldi bita med gildid “1” er talinn og utkoman send a eftir bodunum. bar sem truflanir geta
adeins komio fram sem pulsar & linunni er haegt ad villuleita bodin i méttékutdlvunni.

-CRC: Tvenndarkerfistala er reiknud Gt ar fyrri hluta bodana og send a eftir peim. Moéttokutélvan reiknar i
gegn med soému formulu og ef ekki kemur sama utkoma eru bodin vitlaus.

-Bitstuffing: bar sem villa uppgétvun er gerd med pvi ad greina fleiri en 5 sému bita, pegar kédinn er sendur
me3d fleiri en 5 sému bita er gagnsteeda hluti settur inn. | méttokustadnum er petta sott.
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BEAN

Ritun merkja:

Communication Circuit ’

Communication
Wiring

Sending og méttaka fer eftir somu linu. Eingdngu ef linan er laus, p.e. engin bod a ferdinni, er haegt ad
hefja sendingu. (RSP signal)

Virkjadur transistor setur Gt “haan” radandi bita. Ovirkjadur transistorinn pydir “0” eda jord.
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BEAN
LS 400/ UCF20/1

Frodl Fassenger

Do BCL )
b , Rofaroqg lidar
Geriad Com rr:-.lm:.:l:r:ln Hazn
.'.‘:l .
1) -
E‘ Honnad |

Diveer Disint
ECLU

Far LHD Moded

Fyrstu MPX kerfin voru notud i psegindakerfum i LS400 UCF20.

Body ECU er “stjérnandi”, bilstjiorahurdartélvu, fremri farpega "/hurdartdlvu, T&T télvu en paer eru tengdar
med mpx.

Hver bod voru 44 bitar alls, og gdgnin i bodunum téku 16 bita. Hver bod téku 9 ms. svo samskiptahradinn
var 4,8 kbps.

petta er varla BEAN kerfi eins og nu tidkast en lokud hringtenging eins og enn er notud.
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Fyrirkomulag i LS 400 / UCF 20/2

Door Door
ECU ECU Communication
= bus line
Meter
ECU Body ECU :(Moon roof ECU l "
AIC
ECU Bus :'7] :f TAT ECU |
" Multi
Bus SW
E@u Seat ECU : '/’j
Door Door
ECU ECU
Communication
bus line

‘97 var BEAN kynnt en i anda Toyota mj6g varlega med aherslu & ad tryggja rekstrardryggi. Sérstakir
linurofar voru a milli maelabordslinu og yfirbyggingarlinu (the “driveability” and “comfort” mpx).

Ef truflun verdur & samskiptunum opnast rofarnir og skilja ad linurnar svo ad st sem er virk geti virkad

afram.

SPHTOYOTA



Fyrirkomulag i GS 300

Moon root ECU |

Body ECU No.2

ECU

Likt og i LS bilnum er samskiptalinan i tveim hlutum sem haegt er ad skilja ad med rofum. | GS eru tvaer

boditolvur og er einn linurofi i hvorri sem vinna saman ef bilun verdur i annari linunni.

Rofarnir skilja & milli vélar og boddis.
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Fyrirkomulag i Land Crusier 100

=
NN

petta fyrirkomulag var i bilnum 1998 en fr4 agust 2002 eru télvusamskipti notud & fleiri svioum.

_
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Fyrirkomulag i IS 200

Power
Window

/ Master Switch

-~

.

¥

Body ECU

> Meter ECU

> Air Conditioner ECU

>Theft Warning ECU*!

Engine
ECU

N I

Dead Lock ECU*2

/

*1: RHD Model Only

*2: European RHD Model Only

| 1S200-bilnum er takmarkad BEAN Kkerfi.

163BE27

Rofabordid i bilstjorahurdinni notar einstefnu serial bod fara bara fra bordinu til boditélvunnar en ekki fra
tolvu til rofaborods.
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UART
UARI yfirlit

(Universal Asynchronous Receiver/Transmission)

Multiplex samskiptifyrir télvur i drifras.
Vélartdlvu og ABS télvu, vélartdlvu og HV télvu,
... , RS232 (Intelligent Tester), eic.

— Direction: uni-directional

— #lines: 2 lines

— DC voltage: 1.2V

— Voltage signal: 24V

Ritun merkja

Eroke Fluid Level  Stop Light
Warning Switch Switch Sleering Sensor
\

] ' CHECK VSC (Multi
i Information Display).

and Each Waming

and Indicaor Light

_i |"|"rﬁu.-;.mmﬂum-r| —
E = !_I_I | m E‘]

- Bruke

o et

l

- - 1 T 1 ;
Froat Speed Sensors — Be & TRC W F—————— | | Bear Speed Sensors
~ Thwutilh & VSCECU | B
"'H.\_H_L -

o T

-
- -
et ———t— [ Decclcration Scsor |

/
i
i
/
= ' (=)
E:] Master Cylinder Pressure Sensof

[
—;—F‘T [ ¥aw Rate S-En'.urJ

ABS5 TRC

&VSCECU ENGINE ECU
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Ritun merkja : Sending (transmission)

A A1
11
BT I.:~;1+51"'f

I senditélvunni er spennan stillt med spennudeili i tvaer fastar spennur 1.2V & 3,6V.

Inni i télvunni eru tveir FET transistorar virkjadir samtimis til ad bda til pésitift og negatift merki a sitt hvorri

linunni “+” og “-".

Logun merkis a sveiflusja

PG4
L L B I LI L I B I B

Wl e Ve TE

I|T|I=||||

o L JUF L]

e ooy vs L, MTE P00 EER L

TRC+ hefur grunnspennu 3,6V og er dregin nidur um 1,1V til ad mynda merkid. TRC- hefur grunnspennu
1,2V og er lyft um 1,1V til ad mynda spegilmerkid.
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Ritun merkja : Mottaka (receiving)

A

EkAY, fx1

0...1,5 0...1,5
sl ik

Merkin eru borin saman i mottékutélvunni og pannig villuleitud (mirror check).

Receiving ECLU

Mottakari fyrir flarleesingar— body-tdlva (333 bps)
Body-tdélva - meslabordstdlva (1,2 kbps)

Onnur UART samskipti eru milli fiarleesingar moéttakara og bodi tlvu i Yaris og Celica og milli boditélvu og
meelabordstdlvu i Celica.

UART kerfid er standard en samskipta hradinn er hadur klukkuhrada og er breytilegur fra einum pP til
annars (LP=micro prossesor).
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AVC LAN
AVC-LAN Overview

(Audio Visual Communication —Local Area
Network)

Multiplex samskiptifyri utvarp, leidsdgukerfio f.l.

— Baud rate: 17 kbps (bps: bits [ sek.)
— Direction: multi-directional

— # lines: 2 lines (mirror detection)
— DC voltage: Z4Vand 26V

— Voltage signal: +/- 300 mV

Hverjir honnudu AVC-LAN?
1. Toyota (bilinn)

2. Aisin AW  (Leidsogukerfi)
3. Denso  (Leidsogukerfi/skjakerfi)
4. Fujitsu Ten  (Utvarp/skjakerfi)
5. Panasonic  (Gtvarp/skjakerfi)
6. Pioneer  (Gtvarp/skjakerfi)
Avinningur:
1. Nota méa teeki fra mismunandi framleidendum.
2. Skipta mé Ur einu teeki i anad. (t.d. kassettteeki yfir i CD)

3. Samraemd bilanagreining.
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Midstyring i AVC-LAN

Skraning

— Skrair hvert jadartaeki (unit). Lastur hvert jadartaeki skra
sig inn i midtaeki (master) vid hvert “"ACC ON".

Regluleg sjalfvirk athuguna sambandi

— Mibtaekid genr lidskonnun a 1 mindtu fresti

Midteekio er pad teeki i seriunni sem hefur adressu med laegsta gildinu (leegstu hexadesimal tolu)
I reynd pydir pad ad Gtvarpid er midtaeki nema ef snertiskjar er til stadar pa er skjatdlvan midtaeki.

Reglulega sjalfvirka athugunin er naudsyn vegna pess ad heegt er ad tengja og aftengja einstok teeki
medan kerfid er i gangi.

AVC-LAN

FAIR CONDITIONER ECL BEAN AVC-LAN
[makor; QNS

-

BT CHAKGER

LTS TEM) {producrd by FIONEER)

A LD &SP
.r.-lil'r:.r!ﬂ"ﬁ.'- I_._I-El-

o Ry I ] L [
ShEMAL [ ETe e Ty ]
LPI_HLILI.I'.HJ.I.II

RHEIT AL TP e

= - EIFT-FRONT SRLARLE

| | |IZI=FD
I:ri_lﬂﬂ =] O |~ /
DI HEAD UNIT ‘,.l"_

i ||""-
[maker: PIONEER) ..f’_ ARKTEMMA
I

I-"-A'l. TCATHEN I-J. L
{mslerianss aw

I bilum par sem A/C er stjérnad med snertiskja eru samskiptin milli skjasinns og A/C télvunnar med BEAN.
Samskiptin milli hljémteekjanna og leidsdgukerfi sinns og skjasinns eru hinsvegar med Audio Video
Communication Local Area Network.
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AVC - LAN

Ritun merkja
1
lis'c|
il
+5V
1
it L
L

Likt og i UART samskiptum milli vélartélvu og ABS, TRC & VSC —t6lvu eru pessi samskipti & tveimur linum.
Hins vegar fara bodin fram og aftur sému linur.

Bod sem fara til margra notenda hafa forgang og pvi styttri sem bodin eru pvi heerra i goggunnar rédinni
eru pau.

Samskiptahradinn er 17 kbps og villuleit er med samanburdi.

Haegt er ad flokka kerfio sem CSMA/CD, par sem forgangsskilabod eru pau skilabod sem beint er til fleiri
adila og pvi styttri skilabodin pvi meiri forgangur.
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AVC - LAN

MalE ol

\-M...._.MLL._..__.

3
L

CHL  S500sw
[EHE  SO0pN= YD1, COmas 3, SO8v, pep

MIIe4N

2 2obylis D1, Otmas 3. 568, wum

Likt og BEAN notar AVC-LAN tveer samskiptalinur en grunnspennan & peim er 2,4 0og 2,6 V.

Merkin sjalf eru hinsvegar 300 mV haekkun & ba4dum linunum bod fara einéngu um linuna ef breyting verdur
a adsteedum (ytt er & rofa, eda snerli snuid).

Berid saman tidni og hrada vid UART!!
Bodin eru byggd upp eftirfarandi: start / master address / slave address / check / end

AVC - LAN

Fyrirkomulag
Havigation ECU Display ECL Radio Recaiver Assembly  Power Ampéfier CD Ao Changes
e D Bl oA F I G J P I L s
- . — o R— o — .
1 | L] 1 I 1 i i
l..f.J EEM -T..l :..ﬂﬁp.l I:.TJ '.T.J
—f—-—
-

Ef A/C kerfinu er ekki stjornad & snertiskja pa er vélar BEAN tenging vid kerfio.

I 6drum tilfellum er skjatélvan stjornandi i AVC-LAN kerfinu og sér pa um BEAN samskiptin lika.

SO TOYOTA



M-OBD yfirlit

Multiplex— On Board Diagnosis

— Baud rate:
— Direction:
— #lines:

— DC voltage:
— Voltage signal:
— Standard:

M-OBD (J1850)

Fyrirkomulag

Soefracane
iCrd

Hapd-Held

Tester

10 kbps (bps: bits per sec.)

Bi-directional
1 line ( SIL)
IA"

6.5V
(J1850)

Connector

Engine ECU

X

i

Body ECU

leI Connecting Circuit |

EEPROM I
Crateway Softwane

ﬂ Air Conditioning |

| Doos |

-—| Moon Roof

Intelligent Testerinn getur tengst vélartdlvu boditélvu, immobilisertélvu og s.fr.v.....

I Active Test eru samskiptin milli télvu og Testers gagnkveem og fara um eina linu (SIL(7))

Testerinn verdur husbondinn i pessum samskiptum og feer algjéran forgang.

Ef Testerinn sendir ekkert fra sér gera preelarnir (télvurnar) ekki neitt og engin samskipti fara fram.

Arekstrarskynjunin verdur afar einféld, medan pessi hisbonda og preela regla er h6fd i heidri eru engar
likur & &rekstri.

Samskiptahradinn er 10,4 kbps

SO TOYOTA



M-OBD

Fyrirkomulag
S
"o 02@®. 1@, ©«O.
sw— | 8 @, e¢®. €70
‘gi . .‘: ENGINE CONTROL MODULE
1
-
: Eoawcion
|
g}
i
|

M-OBD saekir bod og breytur beint inn i vélartélvuna til ad na fram mesta moégulegum samskiptahrada i
bilanagreiningu.

M-OBD
Fyrirkomulag

5
g
g
a2
= z

§*| J

A >

E £P[=

: Si

:'H 253

¢ A-B |

pratt fyrir ad vélartdlvan sé tengd vid adrar télvur med BEAN og geti pannig flutt & milli sin bod péa er
Testerin tengdur beint vid Boditdlvu nr 1.

Ein asteedan er samskipta hradinn sem er 6ritid heerri i M-OBD en i BEAN (10,4 & méti 10 kbps).

SO TOYOTA



M-OBD "

AT LK

Fyrirkomulag = ccoucion s

| S —|

AR

Af somu astaedu er UART ekki I4tid fara i gegnum vélartélvuna i samskiptum vié M-OBD i testernum.

ABS,TRC og VSC-t6lvan hefur beint samband vid M-OBD
UART = 9,6 kbps
M-OBD = 10,4 kbps

Heegt er ad lita & M-OBD tenginguna sem stjérnutengingu med testerinn i midjunni og télvurnar a
oddunum. Testerinn er i beinum tengslum vid hverja tolvu.

M-OBD
Merki

FHIT84A
T
hl
iy "I'-_l_l.-
= T-
b 3
TOF
CHL 2. 00, WS FTE L} G0 , et

Grunnspenna merkisins er 0,5 V og fer up i +7 V, spennan & merkinu er ekki mikilveeg heldur merkid sjalft.
SO TOYOTA



CAN yfirlit

10 kbps - 1Mbps (bps: bits per sec.)

Controller Area Network

— Baut rate:

— Direction: 2 way

— #lines: 2 lines

— DC voltage: 2.6 and 2.4V
— Voltage signal: 300mV

Skammstofunin CAN stendur fyrir Controller Area Network. CAN var préad af BOSCH arid 1986 ad krofu
Mercedes Benz. Nuverandi notendur eru framleidendur eins og GM, Ford, Mercedes and SAAB. CAN er
einnig notad i ymsum 6drum idnadi en bilaidnadi. Notkun CAN samskipta i mengunarkerfum vard skylda i

USA fra 2007.

CAN

Einkenni
— Hahrabdasamskipti

Contral

Driving Control
=ystem

Body Electrical Control System

Protocol*!

CAM (IS0 Standard)

BEAM
HTOYOTAOriginal)

AC-LAN
(TOYOTA Original)

Communicati
on Speed

500 kbps* (Max. 1
Mbps)

Max. 10 kbps

Max. 17.9 kbps

Communicati

Twist Pair Wire

A signal Drive

Twist Pair Wire

onwire
Drive Tvpe Differential Voltage SingleWire Differential Yoltage
¥R Drive Voltage Drive Drive
. 1-11 Byte .
Data Length | 1-8 Byte (Variable) (Variable) 0-32 Byte (Vvariable)

*1: Rule for data communications

*2; bit (bit per secand)

*+  TOYOTA nota hahrada CAN samskipti (ISO 11898)

Ref: Low speed (ISO 11519-2)

« 500 kbps: eru 2 mykré sekdndur & bita.

SO TOYOTA



CAN

Einkenni

Uppsetning skilabodana
- Eins og i BEAN

Response of

Header Cata Address for Receive ECL
i ErLE|'||;|1:I'|_\ r Receiver ECU End MESSEQE_\ I
Data "'f
) Priority Errar Detection CDdEJ .

Communication Frame

Bodin eru : start / arbitration field / control field / data field / CRC field / acknowledge / end.
Start/goggunnarréd/adressa/gogn/villuleit/ endir / vidurkenning frd méttakanda
+ Same as BEAN communication, All CAN Nodes (ECU’s, sensors) communicate with the bit signal.

* Merkjag6gnin hafa forgangs road til ad akveda fyrirmaeli um sendingu sendinga til ad koma i veg fyrir

truflun.
Einkenni
— Sﬂﬂ‘lﬁklptﬁ'ﬁllﬂlr s : CAM Main Bus Line (High)
: CAM Sub Bus Line [High)
- Bus 5’[‘.-”9 s : CAM Main Bus Line [Low)
: CAN Sub Bus Line (Low)
. ‘Yaw Rate Sensor : 7
E ECU - Air Suspension
H%IEIE.‘} [ Deceleration Sensor | E$
L r
L i
. Steerings® %
ECU Ensar . —

Bus style: Nodes connect in CAN as Bus style

SHTOYOTA



CAN

Einkenni

— Leibslur
- [CAN eru leidslumar fyrir high og low merkid sninar saman.

CAN [Differential Voltage Drive] BEAN [Single Wire Voltage Drive]

JLL

F

ECLO JECL

Twisted-pair Wire AV Single Wire

CAN

Communication Frequency

— Both nodes have two type of communication procedures
(Regularly / Event)

Control Regular(ms) Event
Engine ECU (ECM) _
Control 24 - 32 Mone
ECTECU Control 32-64 T+
Sensors 12-24 t
Data Sending/
Command Approx. 500 - 5000 with
(switch operation)

MOTE:
BEAM. B0 — 1000 ms (250, 500, 1000)

Bédar adferdir eru med tveer tegundir samskiptaadferda (Regularly / Event)

Hvenaer merki : Merki keyrir pegar einhver stjérnunaradgero er virk.

Venjulega : Merki keyrir fyrirfram akvedinn tima an pess ad tengjast stjérnunaradgerdum

<Nidurstada : Til ad vidhalda ON skipun verdur & merkid ad haldast stodugt. Ef ras bilar, feer méttokuteeki

ECU ekki naudsinleg merki og slokkva smam saman a sér >

SO TOYOTA



CAN

Fyrirkomulag
™
_ ranSMission
Engina ECL Contral ECU
C3 B
Crankshatt Position Sansor 16 15
1 -{ E4] MNE- E5 ) T § MED
= L=Y
{% (Es) 37 GANs
d4 26
E4 ] NE- [ E5 )} AL

CAMN-
Crank Ange 2 30
Sensor Plabe )

Fyrstu CAN samskipta kerfin i Toyota voru i stiglausu skiptingunni i MR2 og Yaris Free-Tronic.

Eins og i AVC-LAN, eru CAN samskipti yfir tvaer linur (CAN+ og CAN-). Bod um hrada breytingu fara um
sérstaka linu NEO.

CAN

Ritun merkja

CAN-controller

1
ol [ Ba*SV g RX1

Mlﬂ ﬂmmt D-- 1.ﬂ u---1-5

kil kil

+5V
“‘““ﬂ] CAN-L

120”[] CAN-H CAN-bus | |1El:lu

TE00) I;]

Med samskipta hrada fra 10 kbaud til 1Mbaud tilheyrir CAN SAE-st6dlum B & C.

Kerfid er CSMA/CD, og goggunnar road.

Grunn spenna & linunum er, a L-linunni 2.6 V. og 2.4V. & H-linunni. Grunspennan er logiskur “1”. Logiskt
“0” (radandi pattur) er fengid med pvi ad jarétengja TX0 og tengja TX1 vid +5V.

TX0 og TX1 eru tengdir yfir 240 Q moétstédur og pegar peir eru virkjadir L-linan i 2.3V (leekkar um 0.3v) og
H-linan fer i 2,7V (haekkar um 0.3V).

SO TOYOTA



0 ]
v ]
- CAN-H
D7 heesss=mmaaaaaao
26 e e
2.5
2,4 1 "5
23 t-crmmmmmmoo '
a I CAN-L
~ |
|
|
recessief 1 dominant - 5]

Bodin eru : start / arbitration field / control field / data field / CRC field / acknowledge / end.

Start/goggunnarréd/adressa/gogn/villuleit/vidurkenning frA méttakanda/endir

CAN
Merki

[CAN Hi]
2,7
24w amw
N Timss
—_— aRT
(-1
o [CAN Lo]
o LEW
=
= 2.3
4l
g_ av
Y [CAN Combine]
]

2,7V

SHTOYOTA



CAN

Communication

— System Diagram
= Case of L5430 (UCF30)

= CAN Main Bus Lime {High)

= CAN Sulb Bus Lime {High)

= CAN Main Bus Line [Low)

= CAN Sub Bus Line {Low)

: Barial Communication
Lire {IS09141)

Jusmctian

TR b ot ]

Tumcticn

Lad

Air
i
ECU
Skid Controd I
=}
Gateway I
= ! : g}
1 Al Stesring
S )
1 b i
4 By [ Eraine
SIL CAN-L @ I
CAN-H Terminus Cirowit {120 0) —_—

 CAN iLS430 (UCF30) samanstendur af tveimur eda premur tengingum inn a adal CAN
bodleidir og adrar hlidar tengingar sem tengja hin ymsu stjornbox og skynjara.

» Med stadsetningar styrikerfi: prir tengipunktar
« An stadsetningar styrikerfi: tveir tengipunktar.

« Adal CAN lina er med endapunkti i badum endum tengiblnadarins til ad tryggja stodugleika merkja

samskipta.

CAN

Communication

— System Diagram
« Case of PRIUS (NHW2D)

Juswction

Terminus Circuit {120 0O)

= CAN Main Bus Line {High)

= CAN Sub Bus Line {High)

= CAN Main Bus Line {Low)
= CAN Sub Bus Line {Low)
= Barial Communication
Lire {IS09141)

Deoalaration Sansar

Engine ECU
ECM

+ CAN i PRIUS (NHW20) samanstendur af tveimur tengi lognum sem mynda tveer adal bodleida linur,
og undir bodleida linur sem tengja hvert stjornbox og skynjara.

* Adal bodleidar linur hafa vidnam sem endar hringras i lok adal bodleidar (Vionaminn eru i

stjérnboxum).

SHTOYOTA



CAN

Location (LS430)
— D-CAN Junction Connector (J/C)

Terminus Circuit

D-CAN J/C er stadsett bakvid meelabordid, par er endarnir og vidnamio.

CAN
Location (LS430)

— P-CAN J/C without NAVI Model

with NAVI Model

+ P-CAN J/C er stadsett vido A/C midstdd
+ Samtengi med vionami
 An stadsetningar banadar: er vidnam

« Med stadsetningar bunadi: er ekki vidnam

SO TOYOTA



CAN

Junction Connector

Main Bus Line
Junction o X
Connectar ( '
—
' / Sub Bus Line
Sub Bus Line \ /

CAN

Terminus Circuit

e = CAN Main Bus Line [ High)

umE AN Sub Bus Line {High)
0 CAN Main Bus Line {Low )

HE W CAN Sub Bus Line [Low)

Juscticn
T Tamminus
Clircuit
[ ] u [ u [ ]
‘ [ ] u [ L] [ ]
] u n u ] u ‘
 —  — — —
m u m u m B
T™ m = m E m_= T™
— - == Staaring —

Viognamum er komid fyrir milli CANH og CANL vidnaminn eru i badum endum samskipta lagnanna.

Vionaminn eru adallega til ad draga ar truflunum.

SO TOYOTA



CAN

Terminus Circuit

Terminus

Circuit /
=

Absorb
the Signal

: \
'\_ Test
Terminal
Terminus Circuit
— with Terminal Circuit
Yaw ﬁ:atn_a Sensor AirSuspension
|IDEEE|EFEI1:IIZII'I Sensudl ECU
5\ L
2.7V _\ ................. ” ............
1 2,4V f—— |
.

ov -
Time

« Terminus rasin er til ad fjarleegja truflanir pegar merki neer enda rasar getur myndast speglun sem
kerfid mundi meta sem truflanir ef terminus bunadurinn veeri ekki.

SHTOYOTA



CAN

Terminus Circuit
— without Terminal Circuit

- Fl‘.atE - Air Suspension
Deceleration Senso ECLI
‘. p—
o
-

Time
Ef CAN kerfi er &n terminus geeti pad virkad & lagri tioni en ha hrada kerfi virka ekki.
* Ppegar tidnin er mikil mun kerfid framkalla villur ef terminus er ekki til stadar.

« Pbad eru engir bilanakédar (DTC) fyrir svona villur.

CAN

Case Study (Example)

— ON Signal
= Tums ON headlight and taillight

Com bination
Switch

ON

MPX kerfis eiginleikar: Merkja sendingar milli stjornboxa. Daemi; H/L kveikt & adalljosum >> pegar ljosid
kviknar>> sendir stjornboxid ON merki til videigandi stjornboxa>> og pau kveikja lj6s ef parf midad vio
markad.

SHTOYOTA



CAN

Case Study (Example)

— QOFF Signal
= Tums OFF headlight and taillight

Com bination
Switch

Light
Switch OFF

OFF Signal

Ef slokkt er a ljosum >> sendir stjornboxid merki til hinna stjérnboxanna um pad

CAN
Case Study (Example)

— Circuit failure during operation (ON)
= Afterlight switch ON, if the line is opened

Com bination
Switch

Ef samskipta lina rofnar eftir ad kveikt var & ljosunum eru afturljosin afram kveikt.

SO TOYOTA



